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Dalla prefazione alla seconda edizione russa 


Oltre ad alcune correzioni ed aggiunte, il libro è stato completato 
con un nuovo capitolo sulla teoria macroscopica delle dislocazioni, 
scritto in collaborazione con A. Kossevié. Colgo qui l'occasione per 
esprimere tutta la mia riconoscenza per l’aiuto che mi ha in questo modo 
offerto. Studiando il libro in una prospettiva di « minimo teorico », 
i fisici teorici potranno tralasciare i paragrafi 8, 9, 11-21, 25-31. 


E. Lifsits 
Dicembre 1964 


Dalla prefazione alla prima edizione russa 


...In questo libro scritto da fisici e destinato in primo luogo ai fisici, 
il nostro interesse si è naturalmente focalizzato sugli argomenti che 
vengono trattati marginalmente nei corsi di elasticità; ad esempio, i 
problemi della termoconduzione e della viscosità dei corpi solidi, alcune 
questioni della teoria delle vibrazioni e delle onde elastiche. Nello 
stesso tempo, abbiamo toccato solo di sfuggita settori specifici (per 
esempio, i metodi matematici complessi della teoria dell’elasticità, 
della teoria delle membrane, ece.), in cui gli autori non hanno alcuna 
pretesa di essere specialisti. 


L. Landau, E. Lif$its 
1953 


Alcune notazioni 


Densità di materia: p 
Vettore di spostamento: u 


Tensore di deformazione: u=- ( ca + A ) 


Tensore degli sforzi: Oir 

Modulo di compressione uniforme: K 

Modulo di trazione (modulo di Young): £ 

Modulo di scorrimento: u 

Coefficiente di Poisson: o 

Velocità longitudinale e trasversale del suono: c;, c; (le loro espres- 
sioni in funzione di K, u, o E, o sono a pag. 127) 

K, u e E, o sono cosi correlate: 


9QKu i SK —2h 


E= akp" O= TORF’ 
E E 
K = 5a’ K= SUFO) 


I rimandi agli altri volumi di questo corso sono indicati mediante 
i numeri relativi ai volumi stessi: V (« Fisica statistica », 1977), 
VI (« Meccanica dei fluidi »), VIII (« Elettrodinamica dei mezzi 
continui ») 


Capitolo I 


EQUAZIONI FONDAMENTALI DELLA TEORIA 
DELL'ELASTICITÀ 


$ 1. Tensore di deformazione 


I) dominio della teoria dell’elasticità è costituito dalla meccanica 
dei corpi solidi, considerati in quanto mezzi continui 1). 

Sottoposti a forze, i corpi solidi si deformano in una certa misura, 
cioè cambiano di forma e di volume. La descrizione matematica 
della deformazione di un corpo si effettua come segue. Ogni punto 
del corpo è identificato, in un sistema di coordinate, dal suo raggio 
vettore r (di componenti x, = x, x, = Y, £a = 2). Nella deforma- 
zione del corpo, in generale, tutti i suoi punti si spostano. Conside- 
riamone uno qualunque; se r è il raggio vettore prima della defor- 
mazione, a seguito di questa diviene r' (di componenti z4). Allora 
lo spostamento di tale punto nella deformazione è rappresentato 
dal vettore r — r’, designato con u: 


U; = zi —_ Ti. (1,4) 


Tale vettore si denomina vettore di deformazione (o di spostamento). 
Le coordinate xj del punto spostato sono evidentemente funzioni 
delle coordinate x; del punto prima dello spostamento; ne consegue 
che il vettore di deformazione u; è esso stesso funzione delle «;. 
La conoscenza della dipendenza funzionale di u dalle z; determina 
completamente. la deformazione del corpo. 

Nel corso della deformazione di un corpo variano le mutue di- 
stanze tra i suoi punti. Consideriamo due punti infinitamente vicini. 
Se dx; indicano le componenti del vettore differenza tra i corrispet- 
tivi raggi vettori prima della deformazione, queste si trasformano 
in dx = dx; + du;. La distanza tra i due punti prima della defor- 
mazione è 


dl = V dz? + dx + dz? 
e diventa 
dl = V drf + dx? + dx? 


1) Le equazioni fondamentali della teoria dell’elasticità sono state poste 
da Cauchy e da Poisson attorno agli anni venti del XIX secolo. 
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Scriveremo, facendo uso della convenzione usuale per quanto riguar- 
da la somma)), 


di = dat, dl’? = da? = (dx; + du). 


` du; 4 dr 
Sostituendo dipi day, riscriviamo per d/’2 


12 372 du; du; du; 
dl = di +23 lti daro dx) dx, dz. 


Poiché i ek sono indici muti, nel secondo termine a destra dell’ugua- 
glianza si ha 


Th 
Scambiando nel terzo termine gli indici i ed l, segue: 


dl’? = di? | 2u;, dz; dEr, (1,2) 
‘ove il tensore u; è definito da 
1 t dui due du, dui 
Uin=35 ( dxg + dr; + dri ôzp ). (1,3) 
Queste espressioni determinano la variazione dell'elemento di 
lunghezza a seguito della deformazione del corpo. 


Ad u;p si dà il nome di tensore di deformazione. È evidentemente 
un tensore simmetrico: 


dui du 
= da; d£, = Te dx; dx. 
t 


Luni (1,4) 

Si x ottenuto un siffatto tensore in quanto in dl’? il termine 
Ui P g i : 

2 Gar dx; dx è stato riscritto nella forma simmetrica (2 F 


ĝu 
+) dx; dx. 


_ Come ogni tensore simmetrico, tip può essere, in ogni punto, 
Ticondotto ai suoi assi principali. Ciò significa che in ogni punto 
del corpo si può scegliere un sistema di coordinate (gli assi principali 
del tensore) rispetto al quale u;, è « diagonale », cioè ha per com- 
ponenti non nulle solo w,,, ss, “33. Designeremo queste tre com- 
ponenti rispettivamente con u®, u®, u®, che vengono dette valori 
principali del tensore di deformazione. Vogliamo sottolineare che 
Se U;x è ridotto a forma diagonale in un punto del corpo, in generale 
esso non rimarrà tale passando ad altri punti. 

Supponiamo che in un certo punto il tensore sia stato ridotto 
alla forma diagonale; allora in tutto l’intorno di detto punto l’ele- 
mento di lunghezza (1,2) prende la forma 


dl’? = (Sia + 2U;n) dzidza = (1 + 2u9) dx; T 
+ (1+ 2) da3 (1 + 2u) dî. 


1) Secondo tale convenzione si omette il simbolo di somma sugli indici 
vettoriali e tensoriali; si intende che indici ripetuti sottintendono una somma 
sul loro campo di variabilità (da 1 a 3). 
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Si osserva cosí che questa espressione. si scinde in una somma di tre 
addendi indipendenti. Questo significa che, in ogni elemento di 
volume del corpo, si può rappresentare la deformazione mediante 
tre deformazioni indipendenti lungo tre direzioni ortogonali, che 
sono le direzioni assegnate dagli assi principali del tensore di defor- 
mazione. Ciascuna di queste deformazioni è semplicemente una dila- 
tazione (o una contrazione) nella direzione corrispondente: la lun- 


ghezza dx, lungo il primo asse principale diventa dz =V 41 F 2uVdx,, 
e analogamente per i restanti assi. Le grandezze VI Fut — 1 


fedi lungo questi 
dx; 


rappresentano allora le dilatazioni relative 
assi. 

In pratica, nella quasi totalità dei casi che si considerano, le 
deformazioni dei corpi sono piccole. Questo significa che la varia- 
zione delle distanze tra i punti nel corpo è piccola raffrontata alle 
distanze stesse. In altri termini, le dilatazioni relative sono infi- 
nitesimi di ordine superiore. Pertanto tutte le deformazioni consi- 
derate nel seguito saranno supposte piccole. 

Se un corpo subisce una deformazione piccola, tutte le componenti 
del tensore di deformazione che, come abbiamo visto, determina 
le variazioni delle lunghezze relative, sono anch'esse piccole. Ma, 
per quel che concerne il vettore stesso di deformazione U;, es50 può 
essere ugualmente grande anche per piccole deformazioni. Per esem- 
plificare, consideriamo una sbarra sottile. Anche in una flessione 
forte, allorché le sue estremità si spostano considerevolmente nello 
spazio, le dilatazioni e le contrazioni nella sbarra stessa sono tra- 
scurabili. 

A parte casi particolari!) di tal genere, quando le deformazioni 
sono piccole tale è anche lo stesso vettore di deformazione. In effetti, 
non esiste corpo « tridimensionale » (le cui dimensioni cioè non 
siano piccole in alcuna direzione) che possa essere deformato in 
modo tale che le sue diverse parti si spostino considerevolmente 
nello spazio, senza che ciò comporti conseguentemente rilevanti 
dilatazioni o contrazioni. 

Le sbarre sottili saranno oggetto di uno studio particolare nel 
capitolo II. In tutti gli altri casi dunque u; è piccolo se tali sono 
le deformazioni e nella (1,3) potrà trascurarsi l’ultimo termine 
in quanto infinitesimo del secondo ordine. Cosi, in queste circostanze, 
Uip assume la seguente forma: 


n= 4 (4). aa 


1) Sono compresi in questi le flessioni delle lamine sottili che prendono 
la forma di superfici cilindriche. 
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= n. rane Seear lementi di lunghezza secondo gli assi 
‘ tensore di deformazione (nel punto i 

allora, a parte termini di ordine a ig 

? 


VI+Qub 412 utò, 


sa nann coi valori principali del tensore Uik 
È SARA gi Eri di volume arbitrario dV e cerchiamo 
ione , a seguito della deformazi 

edi ione. A tale scopo 
rio caro riferimento TESO costituito dagli assi principali hel 
i eiormazione, nel punto consid i i di 
È ; to considerato. Gli elementi di 
unghezza dx,, dz, d£ lungo tali direzioni diventano, a seguito 


della deformazione, dx) = (1 + u®) d 
e dV' = dx; dz; dzi, 2. di 


dV = aV (14 + wu) (1+ u) (1 + u). 
Trascurando i termini di ordine superiore, si ha 
dV’ = dV (1 + ut + yd + ut8), 


ur sd la somma u® + u® 4 u® dei valori principali di un 
un invariante di detto tensore, uguale in ogni sistema di 


coordinate alla somma delle com i di : 
onent tori 
+ Uz + uas. Dunque p i diagonali u; = un + 


dV’ = aV (1 + ui). (1,6) 


Si vede che la somma delle componenti diagonali del tensore di 
deformazione rappresenta la variazione relativa di volume 2—8 


a è più comodo servirsi delle componenti del tensore di 
- zone espresse non in coordinate cartesiane, ma in coordinate 
> eriche o cilindriche. Riportiamo qui sotto le formule corrispon- 
enti che forniscono queste componenti in funzione delle dio 
delle componenti, nelle stesse coordinate, del vettore spostamento 

In coordinate sferiche: l 


ður 1 due 


Urr = par 
rr dr ? Uga = È 


du 
+ Sr Uovo = sd i 
to) ro 9° rsen0 dp 


i Lo ð 


i due du 
i O: _. QUg ug 1 du 
> rsen0 dp ? lierna i 30 ’ 
du 
7 rsenð dy dr Tr: (1,7) 


EQUAZIONI FONDAMENTALI DELLA TEORIA DELL’ELASTICITAÀ 43 


In coordinate cilindriche: 


du 4 dUy u du 
Urr = r 1 Ugo=7 ‘apt 7 n UT Ta ui 
1 du, dg __ dur du, 
Zup = 09 03° Zur =- Var (1,8) 


$ 2. Tensore degli sforzi 


In un corpo non deformato‘la configurazione delle molecole cor- 
risponde allo stato del suo equilibrio termico, mentre tutte le sue 
parti si trovano in equilibrio meccanico. Questo significa che, se 
si considera un volume arbitrario del corpo, la risultante di tutte 
le forze, che le altre parti del corpo esercitano sul volume consi- 
derato, è nulla. 

Ma se il corpo è deformato, la posizione delle molecole varia, 
il corpo si porta fuori del suo stato di equilibrio iniziale e nascono 
forze, dette sforzi interni, che tendono a riportare il corpo nel suo 
stato di equilibrio. Se il corpo non è deformato, gli sforzi sono nulli. 

Gli sforzi interni sono dovuti a forze molecolari, cioè forze di 
interazione tra molecole. Un fatto essenziale nell’elasticità è che 
le forze molecolari possiedono un «raggio d’azione » trascurabile, 
estendendo la loro influenza su lunghezze dell’ordine della distanza 
tra molecole vicine. Ora, nella teoria dell’elasticità (che è una teoria 
macroscopica) intervengono soltanto lunghezze grandi rispetto alle 
distanze tra molecole. Pertanto si considera in elasticità come nullo 
il «raggio d’azione » delle forze molecolari. Questo equivale a dire, 
in un certo senso, che le forze che provocano gli sforzi interni sono 
forze a « corto raggio », esercitando in ogni punto la loro azione 
solo sui punti vicini. Ne consegue che le forze, con le quali una parte 
qualunque del corpo è sollecitata dalle parti contigue, agiscono solo 
direttamente attraverso la superficie di tale parte. 

Dobbiamo fare subito un'osservazione: questa affermazione è 
falsa quando la deformazione provoca nel corpo l’insorgere di campi 
elettrici macroscopici (corpi piro- e piezoelettrici). Ma in questo 
libro non verranno considerate le proprietà di tali corpi. 

Scegliamo un volume qualunque nel corpo e consideriamo la 
risultante delle forze che agiscono su tale volume. Da una parte 
tale risultante è uguale alla somma di tutte le forze che agiscono 
sugli elementi del volume prescelto, cioè vale 


j FdV, 


dove F è la forza che agisce sul volume unitario del corpo, talché 
F dV agisce su dV. Dall'altra le forze, che le diverse parti di questo 
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ao del volume, cioè sotto forma di un integrale di superficie. 
ertanto, per un qualsivoglia volume del corpo, ciascuna delle 


tre componenti f F; dV della risultante di tutti gli sforzi interni 


puo essere trasformata in un integrale di superficie sulla frontiera 
1 questo volume. Come è noto dall'analisi vettoriale, un integrale 
di uno scalare su un volume arbitrario può essere trasformato in 
integrale di superficie, purché tale scalare si presenti come diver- 
genza di un vettore. Nel nostro caso si ha a che fare con l’integrale 
oi un vettore invece che di uno scalare. Pertanto il Soa Fi 
eve essere la divergenza di un tensore del secondo ordine, cioè 


ĉir 
Org" 


i (2,1) 
o allora scrivere la forza che si esercita su di un volume nella 
orma di integrale di superficie esteso alla frontiera di tale volume!) 


d0; a 
i FidV = i a dV = 9 Oir dfa, (2,2) 


si a df: sono le componenti del vettore df dell'elemento di super- 
da Ifetto, come è usuale, secondo la normale esterna alla super- 
. „Sin si chiama tensore degli sforzi. Risulta dalla (2.2 ; 

è l’i-esima componente della forza che agisce Sigari H 
ficie df. Scegliendo gli elementi di superficie nei piani zy, yZ, zz 
si trova che la componente 0;x del tensore degli sforzi è l’i-esima 
componente della forza agente sull’unità di superficie perpendicolare 
all’asse z}. Quindi l'elemento di superficie unitaria perpendicolare 


TTT 


Liegi ii ; in 

) Si passa dall'integrale di superficie all’integrale di volume sostituendo 

l'elemento di superficie df; con l’operatore av. 
?) A rigore, nel determinare la forz i i 

; I I a totale che agisce sul volume defor- 

i del corpo si dovrebbe integrare sulle z; e non sulle antiche coordinate, 

A le derivate (2,4) devono essere fatte rispetto a zi. Tuttavia, poiché 

e deformazioni sono piccole, le derivate rispetto a z; € zi differiscono per infi- 


nitesimi di i i ; g 
diee, di ordine superiore, e tutte le derivate possono essere fatte rispetto 
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all'asse x è sottoposto alla forza normale (diretta lungo l’asse x} 
Oxx e alle forze tangenziali (secondo gli assi y e 2) Oyy € Ozz 

Un'osservazione sul segno di Oi dfa. Nella (2,2) l'integrale di 
superficie è la forza con cui il volume delimitato da tale superficie 
è sollecitato dalle parti contigue del corpo. Viceversa, la forza con 
cui questo volume reagisce sulla superficie che lo contorna è di 
segno contrario. Dunque, l’azione degli sforzi interni su tutta la 
superficie del corpo è rappresentata dalla forza 


— È oin dfn, 


dove l'integrale è preso sulla superficie del corpo e df è orientato 
secondo la normale esterna. 

Determiniamo il momento delle forze che agiscono su un volume 
del corpo. È noto che il momento di una forza F può scriversi sotto 
forma di un tensore antisimmetrico del secondo ordine, di compo- 
nenti F;xx — Fpi, ove le z; sono le coordinate del punto di appli- 
cazione della forzat). Il momento delle forze agenti su un volume 
dV è quindi (Fx, — Fxz;) dV, e su tutto il volume 


Wi | (F;xy— Fyz;) dV. 


Come per la forza totale agente su un volume arbitrario, cosî il 
momento delle forze deve essere rappresentato da un integrale di 
superficie esteso alla frontiera di tale volume. Sostituendo ad F; 
la sua espressione (2,4) si ha 


dz; da l 


Od Org dz; 
=f i (Cut naz) dv — { (ou Pz, IM T ) av. 
Nell'ultimo integrale interviene la derivata di una componente 
rispetto ad un’altra, che è zero o uno a seconda che queste siano 
diverse o coincidano (in quanto le tre coordinate sono variabili 


. . n T ~ è a . 
indipendenti). Dunque, ce = 6a; ove da; è il tensore unità; il 
l 


suo prodotto con 0;, dà 6,10; = Oir, 6:04: = 0x;. Nel primo ter- 
mine sotto il segno di integrale figura la divergenza di un tensore; 
questo integrale può essere trasformato dunque in un integrale di 
superficie. Si ottiene in definitiva 


Mi= $ (Oir — Opx) dfi + f (Ori — Cir) dV. 


1) Il momento di una forza F è definito come il prodotto vettoriale [Fr]; 
è noto dall’analisi vettoriale che le componenti di un prodotto vettoriale di due 
vettori definiscono un tensore antisimmetrico del secondo ordine, qual è quello 
scritto. 
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Se debbono figurare nell'espressione di M,, solo integrali di super- 
ficie, occorre che il secondo integrale si annulli identicamente, 
dunque Oik — Op; = 0, cioè 


Cig = Ok; È (2,9) 


Abbiamo cosí stabilito un risultato rilevante: il tensore degli sforzi 
deve essere simmetrico. Il momento delle forze agenti su un volume 
di un corpo può scriversi allora nella forma 


Mu= | (Fisa — Fati) AV = G (Cuti —onz) dh. (2,4) 


Si può scrivere facilmente il tensore degli sforzi quando un 
corpo subisce una compressione uniforme. In questo caso ogni super- 
ficie unitaria è sottoposta ad una pressione di uguale intensità diretta 
lungo la normale interna alla superficie. Se si designa questa pres- 
sione con p, la forza agente sull'elemento di superficie df; sarà 
—p df;. D'altra parte, l’espressione di questa forza in funzione del 
tensore degli sforzi è O; dfr. Scrivendo —p df; nella forma 
—pÒ;n dfx, si vede che in una compressione uniforme il tensore degli 
sforzi si scrive 

Cin = —Pdin (2,9) 
Tutte le componenti non nulle sono semplicemente uguali alla pres- 
sione. 

Nel caso generale di una deformazione arbitraria le componenti 
non diagonali del tensore degli sforzi non saranno nulle. Questo 
significa che oltre alla forza normale su ogni elemento di superficie 
interno al corpo agiscono anche forze tangenziali, « di sfaldatura », 
che hanno la tendenza a far scorrere gli uni sugli altri gli elementi 
paralleli della superficie. 

All’equilibrio le forze degli sforzi interni debbono compensarsi 
mutuamente in ogni elemento di volume, cioè deve aversi F; = 0. 


In questo modo le equazioni dell'equilibrio di un corpo deformato 
si scrivono 


Tik _ 
dt 


Nel campo di gravità dovrà annullarsi la somma F + pg delle 


forze degli sforzi interni e della forza di gravità pg agente sull'unità | 


di volume (p è la densità!), g l'accelerazione di gravità diretta lungo 
la verticale, orientata verso il basso). Le equazioni dell’equilibrio 
in questo caso. divengono 
Oik 
ðR 


+pgi=0. (2,7) 


._ 1) A rigore, la densità del corpo varia nella deformazione, ma questa varia- 
zione conduce ad effetti di ordine superiore quando la deformazione è piccola, 
e pertanto potrà essere trascurata. 


(2,6) | 
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Per quel che riguarda le forze esterne applicate direttamente 
alla superficie del corpo (e che di solito sono all’origine della defor- 
mazione), esse entrano come condizioni ai limiti, associate alle 
equazioni dell’equilibrio. Sia P la forza esterna agente sull’area 
unitaria della superficie del corpo, P df è allora la forza agente sul- 
l'elemento df. All’equilibrio essa deve essere compensata dalla 
forza —0;x df,, con cui gli sforzi interni agiscono su questo ele- 
mento. Si avrà 


P, df — Oir dfa = 0. 


Scrivendo df, come df, = n, df, n essendo il versore della normale 
esterna alla superficie, segue: 


Oirn = P, (2,8) 
Questa condizione deve essere soddisfatta su tutta la superficie del 
corpo in equilibrio. i 
Deriviamo la formula del valor medio del tensore degli sforzi 
in un corpo deformato. A tal fine moltiplichiamo la (2,6) per £p 
e integriamo su tutto il volume del corpo 
Fav = | (ou) dv — | ou- aV =0. 


GEN il "da; 


Trasformiamo il primo integrale nel secondo membro in un inte- 
PAN , A dxk 

grale superficiale e osserviamo: che nel secondo si ha dg? Sk: 

Allora segue: 


$ O;iCh dfi — | Oik dV =0. 
Sostituendo la (2,8) nel primo integrale, otteniamo 
$ Pix df = | Oik dV = Vo;n, 


dove V è il volume del corpo e 0}, il valor medio del tensore degli 
sforzi nell'intero volume. Poiché 6;, = Opi, si può riscrivere in 
forma più simmetrica 


Cin = xy $ (Piza + Paes) df. (2,9) 


Cosi dunque, il valor medio del tensore degli sforzi può essere deter- 
minato direttamente in funzione delle forze esterne che agiscono 
sul corpo, senza passare attraverso le equazioni di equilibrio. 


$ 3. Termodinamica della deformazione 


Seguiamo ora la deformazione di un corpo e supponiamo che il 
vettore deformazione u, vari di una quantità piccola ôu; Deter- 
miniamo in queste condizioni il lavoro effettuato dalle forze degli 
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sforzi interni. Moltiplichiamo la forza F; = De per lo spostamento 
Ôu; e integriamo su tutto il volume del corpo, ottenendo 
| ôR av = | F su; dv. 
Th 


Si è indicato con ôR il lavoro delle forze degli'sforzi interni nell'unità 
di volume del corpo. Integrando per parti si ha 


| ôR dav=$ OipÔli; dh— Í Oik = dV. 


Considerando il caso di un mezzo illimitato, privo di deforma- 
zioni all'infinito, portiamo nel primo integrale del secondo membro 
la superficie d'integrazione all’infinito; si ha c; = 0 su tale super- 
ficie e quindi l’integrale svanisce. D'altra parte, tenuto conto della 
simmetria di 0;,, il secondo integrale si può riscrivere 

1. ðu; , duk \ y7 
f ôR dV = — 4 f on (S + jav = 


= | ond (2 +) av= — f ontenan. 


3 


Si ha dunque 


Questa formula fornisce il lavoro ôR a seguito della variazione del 
tensore di deformazione. -` 

Se la deformazione è abbastanza piccola, il corpo ritorna nel 
suo stato iniziale non deformato quando le forze esterne che provo- 
cano la deformazione. sono rimosse. Deformazioni siffatte si chia- 
mano elastiche. Se le deformazioni non sono piccole, all’annullarsi 
delle forze non spariscono, ma persiste una deformaziorie residua 
e lo stato del corpo si differenzia da quello iniziale. Tali deformazioni 
si definiscono plastiche. Nel seguito (ad eccezione del capitolo IV) 
si considerano solo deformazioni elastiche. 


‘Supponiamo ora che la deformazione sia cosí lenta che in ogni. 
istante ‘si stabilisca lo stato di equilibrio termodinamico corri- ` 


spondente alle condizioni esterne in cui il corpo si trova istantanéa- 
mente (questa condizione è praticamente sempre verificata). Allora, 
come è noto, la trasformazione è termodinamicamente reversibile. 
_ Conveniamo per il seguito di riportare tutte le grandezze termo- 
dinamiche — quali l'entropia S, l'energia interna. €, ece. — al, 


l’unità di volume del corpo!) (e non all’unità di massa come si con- 


1) Precisiamo: a rigore bisogna distinguere le unità di volume del corpo 
prima e dopo la deformazione. In generale questi volumi contengone una quan- 
tità di materia diversa. Tutte le grandezze termodinamiche nel seguito saranno 
riferite all'unità di volume -del corpò non deformato, cioè alla quantità di 
materia che esso contiene, e che dopo la deformazione può venire ad occupare. 
uh volume leggermente diverso da quello iniziale. Si troverà in questo modo. 
l'energia totale del corpo integrando sul volume del corpo non deformato. 


ôR = —0 iplik. i (3,1) . 
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viene nella meccanica dei fluidi) e di designarle con le maiuscole 
corrispondenti. 

La variazione infinitesima dé dell'energia interna è uguale alla 
differenza tra la quantità di calore ricevuto nell’unità di volume 
considerato del corpo e il lavoro dR delle forze degli sforzi interni. 
In una trasformazione reversibile la quantità di calore è T dS; 
T essendo la temperatura. Allora dé = T dS — dR; con l’espres- 
sione (3,1) per dR, si ha 


dé = T dS + O dun (3,2) 


che rappresenta la relazione termodinamica fondamentale per i corpi’ 

deformati. ` i 
Nel caso di compressione uniforme, il tensore degli sforzi è 

Oik = —PÒ;x (2,5); allora 

| Cin dun = —pÒ;r dui = — p du. 

Ora, come risulta dalla (1,6), la somma u;; è la variazione relativa. 

del volume nella deformazione. Dunque per l’unità di volume, ti; 

rappresenta ‘semplicemente la variazione di detto volume e du}; 


l’elemento dV di questa variazione. La relazione termodinamica si 
riconduce all'espressione nota . "i 


dé = T dS — pdV. 


Introducendo al posto di € l'energia libera del corpo F = € — 
— TS la (3,2) si riscrive n o 


dF = —S dT + Oir dun. (353) 

Infine per il potenziale termodinamico ®© si ha ~ » 
D= é — TS — Cipliz = F — OikUik D a (3,47: 

Vl 


che è la generalizzazione dell'espressione usuale D = € — TS + 
+ pV’). Usando la (3,4) nella (3,3), si- ha 
dD = =, dT — Uik do jp. È (3,9) . 


Le variabili indipendenti nelle (3,2) e (3,3) sono rispettivamente: 
S, Un eT, Up Si possono così ottenere le componenti del tensore 
degli sforzi derivando € o F rispetto alle componenti del tensore 'di° 


deformazione, riguardando come. costanti rispettivamente § e Te 
È il i z i dd Lal 

` (08 g ak n 
o= (ar) (Faih DB 


1) Nel caso della ‘compressione, uniforme l'espressione. (3,4) diviene ` i 
O= F + puy = F +p (V Va su 


x TE 0 pAs : HA Mace + 
dove V — Vo è la variazione del volume causata dalla deformazione; Si: noti 
che la presente definizione di ® si differenzia ‘da quella ordinaria, usata în ter-. 


modinamica, © = K +- pV, per l’addendò —pW..i 
2» 


20 ` CAPITOLO I 


= Nello stesso modo, derivando ® rispetto alle componenti Gir, 
si ottiene 


ôD 
u= (FP), (3,7) 
§ 4. Legge di Hooke 


Per poter applicare ad un caso specifico le relazioni termodinamiche 
sopra determinate, è necessario conoscere l'espressione dell'energia 
libera F del corpo in funzione del tensore di deformazione. Questa 
espressione si trova facilmente, nel caso delle piccole deformaziosni 
sviluppando l'energia libera in serie di potenze di u;,. Ci limitiamo 
per il momento alla considerazione dei corpi isotropi, rinviando 
al $ 10 la ‘deduzione delle corrispondenti espressioni nel caso dei 
cristalli. 

Dato un corpo deformato che si trovi ad una certa temperatura 
(costante in tutto il corpo), considereremo come suo stato non defor- 
mato quello che si ha in assenza di forze esterne, alla stessa tempe- 
ratura (questa precisazione è necessaria a causa del fenomeno di dila- 
tazione termica, vedi $ 6). Ora, per u;p = 0 non si hanno sforzi, 
cioè 0; = 0. Poiché Oir = Z, nello sviluppo di F in potenze 

t 
di u;x non compaiono termini lineari. 

Dato che l’energia libera F è uno scalare, ogni termine dello 
sviluppo sarà uno scalare. Con un tensore simmetrico u;, si possono 
costruire due scalari indipendenti di secondo grado; si possono assu- 
mere come tali uî;, il quadrato della somma delle componenti dia- 
gonali, e uf, la somma dei quadrati delle componenti del tensore 
Uin. Sviluppando F in serie di potenze di u;,, si ottiene dunque, 
arrestandosi ai termini del secondo ordine, un'espressione della 
forma 


P=Fy4-3- uf + puh, (4,1) 


che fornisce l’espressione generale dell'energia libera di un corpo 
isotropo deformato, à e u essendo noti come coefficienti di Lamé. 
Si è visto ($ 1) che la variazione del volume in una deformazione 
è determinata dalla somma u;;. Se questa somma è nulla ne consegue 
che il volume resta inalterato e si ha solo un cambiamento di forma. 
Deformazioni siffatte, a volume costante, forniscono gli scorrimenti. 
Il caso opposto è quello in cui resta fissa la forma e cambia invece 
il volume, in modo tale che ogni elemento di volume resta simile 
a se stesso nel corso della deformazione. Si è visto ($ 1) che il tensore 
di una siffatta deformazione è della forma u; = cost- ô;p; queste 
deformazioni sono compressioni uniformi. 
‘.., Ogni deformazione può decomporsi in una somma di uno scor- 
rimento e di una compressione uniforme. Basta a tal fine scrivere 
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l’identità DI 
4 1 
Uik = (ui = dx, ) +3 Sin (4,2) 


Il primo termine nel secondo membro è evidentemente uno scorri- 
mento puro (infatti la somma dei termini diagonali è nulla, ricor- 
dando che è;; = 3), il secondo è una compressione uniforme. 

È comodo usare invece della (4,1) l’espressione generale del- 
l'energia libera del corpo deformato che si ottiene facendo uso della 
decomposizione (4,2). Allora, scegliendo come scalari indipendenti 
di secondo grado i quadrati delle componenti del primo e secondo 
termine nella (4,2), F diventa!) 


2 K i 
F=w (un—-Fônun) +F uiis (4,3) 


dove K e u sono rispettivamente il modulo di compressione uniforme 
e il modulo di scorrimento. K è legato ai coefficienti di Lamé dalla 
relazione 


K=1+4w (4,4) 


È noto che nello stato di equilibrio termodinamico l'energia 
libera è minima. Se il corpo non subisce azioni da parte di forze 
esterne, F come funzione di u;, deve avere un minimo per u;p = 0. 
Questo comporta che la forma quadratica (4,3) deve essere positiva. 
Se il tensore u;, è scelto in modo che u, = 0, sussisterà nella (4,3) 
solo il primo termine; se invece è scelto in modo tale che u; = 
= cost: Ô;p, sopravvive solo il secondo termine. Dunque condizione 
necessaria (e palesemente sufficiente) affinché la forma (4,3) sia 


positiva è che K e pu siano positivi. Ne discende che i moduli di 
compressione e scorrimento sono sempre positivi: 


K>O0, p>0. (4,5) 

Utilizziamo ora la relazione termodinamica generale (3,6) per 

definire il tensore degli sforzi. Per calcolare le derivate dui scri- 
t 


viamo il differenziale totale dF (a temperatura costante). Si ha 
41 4 
dF = Kun dun + 2p (int ndr) d (uin—-g unn) . 
Nel secondo membro il prodotto per è; dell'espressione nella prima 
parentesi dà zero e resta 
4 
dF = Ku dun +2p (2-3 undia) du; 

1) Il termine costante Fo, cioè l'energia libera del corpo non deformato, 

non presenta alcun interesse e pertanto l’omettiamo, intendendo cosí che F 


rappresenta la sola energia libera di deformazione, detta « energia libera ela- 
stica >. 


22 si 


Cosi 


‘Questa ‘espressione definisce il tensore degli sforzi in funzione del 
‘terisoré: di deformazione per un corpo isotropo. In particolare si 
‘‘osserva ‘che se la deformazione è uno scorrimento puro o una com- 


‘sione uniforme. 


‘termini ‘diagonali 0;;. Allora il secondo termine si annulla e si ha 
S; = 3Ku, ovvero 


| Sostituendo questa espressione nella (4,6), si ha per le ug 


‘uniforme K. Per un corpo in compressione uniforme il tensore degli 
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evvero, scrivendo du, nella forma 6; duir, 

ig 1 

dF = | Kiðin + 2p (un— 5 tusi) ] duir» 


Si ha così per il tensore degli sforzi 


ci 


sca Gin = Kuyudix +2 (uin— -p unôn) . (4,6) 


pressione uniforme pura, il legame tra Op e u;x è determinato ri- 
spettivamente dal modulo di scorrimento e dal modulo di compres- 


Si possono trovare facilmente le formule inverse della (4,6) che 
‘fornisce le u;p in funzione di 0;x. A tal fine troviamo la somma dei 


4 
Uii = 3g Ni (4,7) 


Uik = g don +5 (cin— + mon) A (4,8) 
il che definisce il tensore di deformazione in funzione del tensor 
degli sforzi. 

La (4,7) mostra che la variazione relativa del volume u; in 
ogni deformazione di un corpo isotropo, dipende solo dalla somma 
6;; delle componenti diagonali del tensore degli sforzi, il legam 
tra le 0;; e u;; essendo determinato dal solo modulo di compression 


mo 


sforzi si scrive O; = —pò;n; e allora dalla (4,7) si deduce 
Uii = -4 . (4,9) 


Poiché le deformazioni sono piccole, e quindi sono piccoli u;; e p, 
‘ ` . . u . e 5 
si può scrivere il rapporto > della variazione relativa del volum 


e della pressione nella forma differenziale +Z) . Cosí 
CIA (1 
E- Y \ ap is 


X essendo il coefficiente di compressione uniforme (o semplicemente 


coefficiente di compressione). 
Segue dalla (4,8) che il tensore di deformazione u;, è una funzione 
lineare del tensore degli sforzi 0;x. Detto altrimenti, la deformazione 
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è proporzionale alle forze applicate al corpo. Questa legge che pre- 
siede alle piccole deformazioni è detta legge di Hooke’). 
Diamo un’altra espressione utile dell’energia libera di un corpo 
deformato: questa si ottiene immediatamente osservando che F 
è una funzione quadratica del tensore di deformazione; applicando 
allora il teorema di Eulero, ' 


ðF 
l Uik Duin =2F 
VEE aR AES 
e tenendo conto del fatto che Dun Oe Sİ ottiene 
ti 


_ Sini 
Pe 
Se in questa formula si esprimono le u;p per il tramite della (4,8), 
l'energia elastica diviene una funzione quadratica delle Oi}, e con 
un'ulteriore applicazione del teorema di Eulero, si ha 


aE 
ii gog T 


che, confrontata con la (4,10), fornisce 


TELE (4,14) 


don 


(4,10) 


o 


ôF , 
—- è una rela- 
Quiz 


zione termodinamica generale, la sua inversa (4,11) è vera solo 
nell’ambito di validità della legge di Hooke. 


Dobbiamo precisare che ‘mentre la formula Oir = 


$ 5. Deformazioni omogenee 


Considereremo nel seguito alcuni casi semplici di deformazioni 
omogenee, cioè deformazioni il cui tensore di deformazione è costante 
in tutto il volume del corpo. Un esempio è già stato fornito dall'esame 
della compressione uniforme. 

Soffermiamoci ora sulla trazione (o compressione) semplice di 
una sbarra. Supponiamo la sbarra allineata lungo l’asse z, e siano 
applicate ai suoi estremi forze agenti in versi opposti; queste forze 
agiscono uniformemente su tutta l’area delle sezioni; con p indi- 
chiamo la forza per unità di area. 

La deformazione è omogenea, quindi le u;, sono costanti in 
tutto il corpo e altrettanto costanti sono le 0;, che si possono de- 
durre quindi direttamente dalle condizioni ai limiti (2,8). Le forze 
sulla superficie laterale sono nulle e quindi 0;arn = 0. Il vettore 


1) In effetti la legge di Hooke si applica praticamente a tutte le deforma- 
zioni elastiche, Le deformazioni, in generale, cessano di essere elastiche quando, 
essendo ancora sufficientemente piccole, la legge di Hooke è ancora una valida 
approssimazione (fanno eccezione corpi come il cauccit). 
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unitario n è su questa superficie laterale perpendicolare all'asse z, 
quindi ha componenti non nulle n, e n}, e di conseguenza sono nulle 
tutte le 0;,, eccetto 0,,. Sulle sezioni estreme della sbarra si ha 
Ozn; = p e quindi 0,,=p. 

La relazione generale (4,8) tra le componenti del tensore di defor- 
mazione e degli sforzi mostra che tutte le u;}, con i =£ k, sono nulle. 
Per le altre componenti si trova 

4 1 1 1 1 
Uxx = Uyy = 3 (xr) Unm=>3 (3p +t) P- (5,1) 

La componente uz, definisce l'allungamento relativo della sbarra 
lungo l’asse z. Il coefficiente di p è detto coefficiente di trazione ed 
il suo inverso modulo di trazione (o modulo di Young) E: 


Un =, (5,2) 
dove 

—_ Ep 

na 3K+u n (5,3) 


Le componenti usx e Uyy determinano la compressione relativa tra- 
sversale della sbarra. Il rapporto tra compressione trasversale e allun- 
gamento longitudinale è detto coefficiente di Poisson!): 


Ugy = — Uzz, (5,4) 
dove 
__A 3K—?2y 
oa 3K+p ' (9,5) 


Essendo X e n positivi, il coefficiente di Poisson può variare, al 
variare dei materiali, solo tra —1(K = 0) e4 (u = 0). Quindi?) 


—ico<t, (5,6) 

Infine, l'incremento relativo del volume della sbarra in trazione è 
41 

Ui=<3E P (9,7) 


1) Non vi può essere confusione di notazione tra o, coefficiente di Poisson, 
€ Cig, componenti del tensore degli sforzi, data la presenza degli indici in questi 
ultimi. i 

2) In realtà il coefficiente di Poisson varia tra 0 e +. Non si conoscono in 
natura corpi per cui o < 0, cioè che si dilatano allungandosi. Sottolineiamo 
che o > 0 comporta à > 0, dove À è il coefficiente di Lamé nella (4,14), cioè 
i due termini nella (4,1) sono sempre positivi come nella (4,3) malgrado che 
questo non discenda necessariamente da considerazioni termodinamiche. I valori 


di o vicini a DI (per esempio per il caucciù) corrispondono ad un modulo di 
scorrimento piccolo rispetto al modulo di compressione. 
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Si può scrivere l'energia libera della sbarra utilizzando ie ameng 
la (4,10). Poiché solo 0,, è diversa da zero, si ha F = F Vola: è 


ER di 
F=57' (5,8) 


Seguendo l’uso, impiegheremo nel seguito £ e o al posto dei 
moduli K e u. Invertendo le formule (5,3) e (9,5), si ottiene!) 


E _— E 
H= ZaFO’ K= 30—20) (5,9) 


Scriviamo le formule generali del paragrafo precedente, servendoci 
per i coefficienti che vi figurano delle corrispondenti espressioni 
per il tramite di E e o. Per l'energia libera si ha 


E o 
F=3GF0) (uh +75 dh) (5,10) 


Il tensore degli sforzi espresso in termini del tensore di deforma- 
zione è 


n=T7 (un + reo und ) . (9,44) 
Inversamente 
n= [(1 +0) Otn — 00nd;a]. (9,12) 


Le formule (5,11) e (5,12) interverranno frequentemente nel seguito 
e pertanto converrà darne le espressioni esplicite: 


Oxx = Toi [(1—0) tss +0 (Uyy t-Uz2)]; 


E 
Oyy "19 (1-20) [(1 — 0) Uyy +0 (Uxx F Uzz)]: (5 13) 
Oz = E L(1— 0) nz +O (Ue tyy), 


E 
Osy Fo “ay Osz TF9 Vas Oy: 1+0 Uyz 


e le formule inverse: 


1 


Uyy = [Oxx _0 (Oyy + 0,,)] , 


E 
Uyy i [0,y — 0 (Oxx +922)]: (5,14) 


1) Il secondo coefficiente di Lamé è 


Eo 


\= 30) 1+9) * 
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i 1 
Uzz “E [o,,—0 (Osx + Oyy), 
l E G l 


y E Oxys Uxz 


Ux tts Oxz, up =EL o. 

Consideriamo ora la compressione di una sbarra costretta late- 
ralmente in modo tale che le sue dimensioni trasversali non varino. 
Le forze esterne di compressione sono applicate alle basi della sbarra 
e agiscono secondo la lunghezza, che assumeremo come asse z. Il 
caso descritto si designa come compressione uniassiale. La sbarra 
è deformata lungo l’asse z e quindi tra tutte le componenti di uir 
è diversa da zero solo u,,. Dalle (5,13) segue: l 


Ure. i o..=__E=9) 
Wo (d+o)(f-20) e Iz= TFo)(—-20) Ue 
Indicando nuovamente la forza di compressione con p (0,, = p, 
P è negativo in compressione), si ha 


1+0) (1-2 
Up (6,15) 


Il coefficiente di p è il coefficiente di compressione uniassiale. Per 
le componenti degli sforzi trasversali si ha 


Oxx =0 


, Oxs = Oyy =p 13. (9,16) 
Infine l’energia libera è 


— „2 (1+0)(1—20) ' 
Pop race > (5,17) 


$ 6. Deformazioni con variazione di temperatura 


Prendiamo ora in considerazione deformazioni durante le quali 
la temperatura del corpo varia, tale variazione essendo provocata 
dalla deformazione stessa o da altre cause. 

Assumeremo come stato non deformato di un corpo quello cor- 
rispondente ad assenza di forze esterne e ad una temperatura fissata 
To. Se la temperatura del corpo è T 4 To, esso in generale risulterà 
deformato a seguito della dilatazione termica, anche ove siano 
assenti forze esterne. In tal modo, oltre ai termini quadratici, lo 
sviluppo dell’energia libera F (T) conterrà anche termini lineari 
nel tensore di deformazione. A partire dalle componenti w;, di un 
tensore del secondo ordine si può costruire un solo scalare lineare, 
e cioè la somma u;; delle componenti diagonali. Supporremo qui 
che la variazione della temperatura T — To, che accompagna la 
deformazione, sia piccola. Di conseguenza, si potrà assumere che 
il fattore di u;; nello sviluppo di F (che deve annullarsi per T = To) 
sia semplicemente proporzionale a T — Tọ In definitiva, si ha 
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per l’energia libera l’espressione seguente, che sostituisce la (4,3): 
F(T)=Fo(T)_Ka(T_To)un+h (un 3 Sinun ) ta ui (6, 


dove il coefficiente di T — 7°, è stato scritto come —Ka. Le quan- 
tità p, K, @ saranno supposte costanti; la dipendenza dalla tem- 
peratura condurrebbe a termini correttivi di ordine superiore. 

Derivando la F rispetto a u;x, si ottiene il tensore degli sforzi 


1 
Cin = — Ka (T — To) din + Kurbin +24 (un intin) . (6,2) 


1 pri j i i tari dovuti alla 
Il primo termine rappresenta gli sforzi supplemen ] 

I iriadione della temperatura del corpo. Nella dilatazione termica 
libera del corpo (in assenza di forze esterne) gli sforzi interni sono 
nulli. Annullandosi o; si trova che u;x ha la forma cost: in, con 


uu = a (T — To). (6,3) 


Ora, uq è la variazione relativa del volume nella deformazione e 
pertanto œ è il coefficiente di dilatazione termica del corpo. 

Tra le diverse deformazioni che si possono prendere in esame dal 
punto di vista termodinamico, bisogna distinguere quelle isoterme 
e quelle adiabatiche. Nella deformazione isoterma la temperatura 
non varia e ponendo nella (6,14) T = 7, ritroviamo le formule usuali; 
allora K e ossono dirsi moduli isotermi. . 

Le defore ziani adiabatiche sono quelle che si effettuano senza 
scambio di calore tra le diverse parti del corpo e, EA tra 
il corpo e l'ambiente. È noto che l'entropia è uguale a -7 ' deri 
vata di F rispetto alla temperatura. Derivando la (6,1), al primo 
ordine in u;, si ha 

S (T) = So (T) + Kau. (6,4) 


Uguagliando 5 ad una costante, potremo determinare la an 
T — T, nella deformazione, che sarà proporzionale a u.. Sosti 
tuendo questa espressione di 7 — Tọ nella (6,2), si trova per Oir 
‘l'espressione | 


1 
Cin = KaaUudin +21 (un—3 undir) , (6,5) 
i i lo di compres- 
avente lo stesso modulo di scorrimento p, ma modu I 
sione Kaq diverso da K. Tuttavia il legame tra modulo di com- 


pressione isotermo e modulo adiabatico può ottenersi senza effet- 
tuare il conto indicato, partendo dalla nota formula termodinamica 


Fl (ta (FT) 


è i ifi i iferito alla unità di 
Cp è il calore specifico a pressione costante ri ; 
si del corpo). Se V è il volume in cui si trasforma il volume 
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unitario a seguito della deformazione, le derivate 2 e z defini- 


scono le variazioni relative di volume quando il corpo è riscaldato 
o compresso. In altri termini 


aY ay 1 aV 1 
(r ) =% (3 = xe: (3 = +: 
Quindi si ottiene il legame tra modulo adiabatico e modulo isotermo 
1 1 Ta? 
Kad =E C '’ Had =p (6,6) 


, Per i moduli di trazione e i coefficienti di Poisson adiabatici 
si deducono facilmente le relazioni 


E E 0 + ETa?/9Cp 


aSr ETa?/9Cp ’ ad = T_ ETa] ` (6,7) 
, . . . . 2 
Nei casi che si realizzano in natura, la quantità Doe è di solito 
piccola e si può scrivere con sufficiente precisione 
Ta? Ta? 
= 2 = RAT 
Esa E+E IC , Oad o+ (1+0)E 05 . (6,8) 


. Nel corso di una deformazione isoterma il tensore degli sforzi 
è espresso dalla derivata dell’energia libera 


__(_9F 
= ( dui Jz 


Se l'entropia è costante si scriverà (cfr. la (3,6)) 


__f 96 
Cin = ( Quiz Js: 
ove é è l'energia interna. Di conseguenza, nel caso di deformazioni 
adiabatiche, l’espressione seguente, analoga alla (4,3), determina 


non l'energia libera, ma semplicemente l'energia interna dell'unità 
di volume del corpo: 


K 
E= uh +p (ur—- unôn) . (6,9) 


$ 7. Equazioni dell'equilibrio dei corpi isotropi 


Deduciamo ora le equazioni di equilibrio dei corpi isotropi. 
A tal fine bisogna sostituire nelle equazioni generali (2,7) 


Oik 


dan tPg=0 
l’espressione (5,11) del tensore degli sforzi. Si ha 
Oik _ Eo du E Quiz 


dan (1-+o)(1-do) da 1 1ho da * 
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Sostituendovi u; = 5 ( dan dr; 
dell'equilibrio nella forma 


E ĝui E aur _ 
2(1+0) ôx +07) 1299) der or 1 9813 (7,4) 


E si ottengono le equazioni 


È comodo riscrivere queste equazioni in forma vettoriale. Le quan- 


2u, . 
tità di sono le componenti del vettore Au e Sr = div u. In 
k 


tal modo, le equazioni dell'equilibrio prendono la forma 
1 ‘von — na 2+0) 
Au+ 1-57 grad div u = — pg ——7——. (7,2) 


Torna utile a volte riscrivere questa equazione in un modo legger- 
mente differente, ricorrendo ad una formula di analisi vettoriale 
ben nota 


grad div u = Au + rot rot u. 


Allora per la (7,2) si ha 


1—20 B (+0) (1—20) 
Fao Vtotu= —pg — EUo (7,3) 


grad div u— 
Abbiamo scritto le equazioni dell'equilibrio nel campo uniforme 
delle forze di gravità, avendo in vista che queste ultime sono in 
elasticità le forze di « volume » più frequenti. Nel caso in cui ve ne 
siano altre, il vettore pg del secondo membro dell'equazione deve 
essere sostituito da un’altra densità di forze di volume. 
Il caso più importante è quello in cui la deformazione è dovuta 
non a forze di volume ma a forze applicate sulla superficie del corpo. 
Allora l'equazione dell'equilibrio diviene 


(1 — 20) Au + grad div u = 0 (7,4) 


ovvero 
2 (1 — o) grad div u — (1 — 20) rot rot u = Q. (7,5) 


Le forze esterne intervengono nella soluzione solo per mezzo delle 
condizioni ai limiti. 
Applicando l'operatore div all'equazione (7,4) ed osservando che 
div grad = A, segue: 
Adivu=0, (7,6) 


che dimostra che la funzione div u (che determina la variazione di 
volume nel corso della deformazione) è una funzione armonica. 

Peraltro, l’applicazione dell'operatore di Laplace alla (7,4) 
fornisce 


AAu = 0, (7,7) 
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cioè all'equilibrio il vettore deformazione soddisfa all’equazione 
biarmonica. Questi risultati sussistono in un campo di gravità uni- 
forme (il secondo membro nella (7,2) svanisce nella derivazione), 


ma non sono più veri nel caso generale di forze di volume esterne 
variabili nel corpo. i i ; 


Il fatto che il vettore deformazione soddisfi all’equazione biarmo-. 
nica non significa affatto‘ che l'integrale generale delle equazioni- 


dell’equilibrio (in assenza di forze-di volume) sia una funzione vet. 
toriale biarmonica arbitraria; bisogna ricordarsi che la funzione 


u (z, y, z) deve'ancora in realtà verificare l'equazione alle derivate’ 


parziali di ordine inferiore (7,4). D'altra parte appare possibile 
esprimere l'integrale generale delle equazioni dell'equilibrio in 


funzione delle derivate di un vettore biarmonico arbitrario (vedi 


problema 10). 

Se il corpo è riscaldato in modo non uniforme, occorre aggiungere' 
nell'equazione dell'equilibrio un termine supplementare. Al tensore 
degli sforzi si aggiunge il termine —Ka (T — Te) ŝip (cfr. la (6,2)) 


s 00; , È i A 
e ne consegue che in i si aggiunge il termine 


E or... Ea oT 
— Ka ôn — — 3(1-—20) fn 


In definitiva, le equazioni dell'equilibrio si presentano nella forma 


3(1—0) 
1+0 


‘3 (4—20) 
20149) 


grad div u — rot rotu=aV7. (7,8) 


Soffermiamoci sul caso particolare di deformazioni piane, cioè 
deformazioni per cui una delle componenti del vettore u è nulla 
(uz = 0) e le altre dipendono solo da x e y. In conseguenza di ciò 
le componenti u,,, Ux,, Wyz del tensore di deformazione si annullano 
identicamente e, con loro, le componenti 0,, e Oyz del tensore degli 
sforzi (ma non si annulla lo sforzo longitudinale 0,,, che con là sua 
esistenza assicura l’invarianza della lunghezza del corpo nella dire- 
zione z). Poiché nessuna quantità dipende da z, le equazioni del- 
l'equilibrio (in assenza di forze esterne di volume) ih 0 si, 
riducono “alle due ‘equazioni 


d0 xx 00 xy d0yx Oyy 


a tay È ss ra Y (7,9) 


Le dipendenze funzionali di 0,,, Oxys Oyy Sono allora nella forma 
più generale determinate:-da ` TE i 


— DX __ ôx __ 0 
se ayo OS Tara VT 


(7,10) 


EQUAZIONI FONDAMENTALI DELLA'TEORIA DELL'ELASTICITA 34° 


ove y è una funzione arbitraria di x e y. E facile ricavare l'equazione 
a cui essa deve soddisfare. Una tale equazione deve la sua origine 
al fatto che Oxx Oxy, Oyy si esprimono A S a in ToN 
di due sole quantità u, e uy, e non sono quindi indipen enti. Usando 
le formule (5,13) per la deformazione piana si ha 


r E 
Oxs t Oyy = Fao Uet Uyy). 
Ora : 


| dux duy ai 
Oxx + Oyy = ÂX, Uxy + Uyy = gr 3y — div u, 


e poiché div u è, in virtú della (7,6), una funzione armonica, ne. 
consegue che la funzione x deve soddisfare la 


AAY = 0, (7,11) 


quindi che y è biarmonica; tale funzione si denomina funzione degli 
sforzi. Una volta che si sia risolto il problema piano, e che quindi 
la y sia nota, lo sforzo longitudinale è dato direttamente da 

Ozz = Ts (Una + Uyy) = o (xx Hay) 
ovvero 
Ozz = CAY. 0 (7,412) 


«PROBLEMI. 


a g g ° t 
1. Determinare la deformazione di una sbarra lunga (lunghezza Z) posta 
verticalmente nel campo di gravità. : ua 
Soluzione. Assunto l'asse della sbarra come asse z e la base inferiore come 
piano x, y, le equazioni dell'equilibrio sono 


dari _ doyi _ Ozi _ 
zi © dz sil t dr è Pe 


Tutte le componenti .0;g, eccetto 0,,, debbono annullarsi, sulla supetficie late- 
rale della sbarra, e sulla base superiore (z = l) si ha Oyz = Oyz = Oz, = 0. 
La soluzione delle equazioni dell'equilibrio che ‘verifica’ queste condizioni è 


zz = —pg (l — 2), 
e tutte le altre o; = 0. Le.w;y si determinano in funzione delle 0;y nella forma: 


RE di Oa pg (1—32) 
Unxa = Uyy = F Pel z) uzz= aE “INNI. 


So 


Uyy = Ung = gg DI 


quindi, integrando queste equazioni, si determinano 


le componenti del vettore 
deformazion i : 


. 
o 


ay li Si o 7 È 
ux=-F PE (l-z)z, Uy=<F PE (l= z) Yo. ; 


TR 
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L'espressione di u, soddisfa la condizione al limite u, = 0 in un solo punto 
della superficie inferiore della sbarra. Pertanto la soluzione trovata non estende 
la sua validità alle vicinanze della sezione inferiore della sbarra. 
2. Determinare la deformazione di una corona sferica (con raggio esterno 

Ra e interno R,) sottoposta ad una pressione interna Pi; la pressione esterna 
è pa 

Tio a: Assumiamo un sistema di coordinate sferiche con centro nella 
sfera. La deformazione u è ovunque radiale e funzione della sola coordinata r. 
Ne consegue che rot u = 0 e l’equazione (7,5) assume la forma 


Vdivu=0, 

quindi 
s 
div u= A LA (04 cost = 3a 

r dr 

ovvero 
b 

usar k= T.e 

Le componenti del tensore di deformazione sono (cfr, le (1,7)) 
2b b 
eee uoo = ugatz. 


Lo sforzo radiale 
E E 2E b 
= Fo) = zo 0) rt 20u = a TTT 
Le costanti a e b si deducono dalle condizioni ai limiti 
€ o , = —p per r = R.. Se ne ricava 
_ PiRî—paRi 1—20 
— RR E A 


Orr = —p, per r = RA 


p— FIRI (pipa) 1+0 
Ri A} 2E * 


a 


Quindi la distribuzione de 


gli sforzi nello spessore della corona sferica sot- 
toposta ad una 


pressione interna p, = p e ad una pressione esterna Pa =0 è 
data da 
phi Ri PRÌ Ri 
r= FR? (1-3) » %00=o0= FR_RF (1433) i 


Nel caso di una corona sottile, k = R, — Rı & R, si ha approssimativamente 


pR? (1-0) pR — P 
e= RE» OSa ST 


(0,, è il valor medio dello sforzo radiale rispetto allo spessore dello strato). 
Si ottiene la distribuzione degli sforzi in un mezzo elastico illimitato con 


una cavità sferica (di raggio R) sottoposto ad una compressione uniforme, ponen- 
do Ri = R, R = œ, p = 0, Ps = P: 


R? R3 
Orr = —p (1-3), 000=009=—P(1+37). 
Sulla frontiera della cavità 
sione all'infinito. 


3. Determinare la deformazione di una palla piena {di raggio R) sotto l’ef- 
fetto del proprio campo di gravità. 


gli sforzi tangenziali sono quindi superiori alla pres- 
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Soluzione. La forza di gravità che agisce sull'unità di massa del corpo sfe- 
rico è -g F. Sostituendo questa espressione in g nella (7,3), si ottiene per lo 
spostamento radiale l'equazione 

E (1—0) d ( 1 d(r?u) )=e r 
Lona oo am pa ar PER. 
(1-0) (1—20) dr \r r 


La soluzione che si mantiene finita per r = 0 e soddisfa la condizione 0,, = 0 
per r= Rè 


u= 


PR (1-20) (4+0) [3—0 r 
ua 10£ (1-0) der re]. 


- A ‘ i 
Osserviamo che la sostanza è compressa (up, < 0) nell'interno di una sfera d 


rali i i i di 0). La pres- 
raggio R V 3019) dilatata al di fuori di questa sfera (u,, > 0). La p 


sione nel centro della palla è 


4. Determinare la deformazione di un tubo cilindrico (di raggi esterno e 
interno R, e R) sottoposto ad una pressione interna p, mentre la pressione 

rna è nullat). f f È AO) = 
si Soluzione. Pisidia un sistema di coordinate cilindriche con asse z ca 
cidente con l’asse del cilindro. La pressione è uniforme lungo il tubo, Cio i i 
deformazione consta di uno spostamento radiale puro u, = u (r). Come ne 
problema 2, si ha 


1 d 
iy u= — — = cost = 2a 
div u=- ar C” G 


quindi ; 
u=ar+ TŠ 
Le componenti non nulle del tensore di deformazione (cfr. le (1,8)) sono 


du b u b 
BEI u =—=4+ z7 
Urr dr Foo La r ta 


Dalle condizioni al contorno, 0,, = 0 per r= R, e Opm = —p per r= R, 
si ha 

pR}  (1+0)(1—20) p— PRIR) 1+0 
"=R E ì ~ RiRi E ' 


La distribuzione degli sforzi nello strato del tubo è data allora dalle formule 


2 R? pRî 
pRi RÈ =i 2) 0,;=20 Pd, 
n= aper (R) cena (+). cela 


5. Determinare la deformazione di un cilindro in rotazione uniforme attor- 
l suo asse. . 7 
Bi Soluzione. Scrivendo nella (7,3) la forza centrifuga pa? invece della Hart 
di gravità (Q è la velocità angolare), si ottiene in coordinate cilindriche per lo 


j i i del cilindro sia man- 
1) Nei problemi 4, 5, 7 si assume che la lunghezza | cili 
dui Lontana in modo che non ci sia deformazione longitudinale. 


3—0630 
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spostamento u, = u (r) l'equazione 


E(i-0) ad ( 1d _ o 
Fo) 0—20) dr \r q m)=— n 
La soluzione che si mantiene finita per r = 0 e che soddisfa le condizioni ai 
limiti 0,,= 0 per r= R è i 
u= PE UTO) (1-20) 
~ SE(i—0) 
6. Determinare la deformazione di una palla riscaldata non uniformemente, 


con distribuzione di temperatura a simmetria sferica. 


Soluzione. In coordinate sferiche, l'equazione (7,8) per una deformazione 
puramente radiale dà 


r (3—20) R?—r?]. 


ILA Cn 1+0 ar 
dr (È dr | |4 3-0) de * 


La soluzione che si mantiene finita per r = 0 e soddisfa la condizione al limite 
Or = 0 perr= R è : 


T R 
4 1 2 (1—2 
u= a = | rorat a FS TOLLIS 
0 0 


La temperatura 7 (r) è misurata a partire dal valore per cui la palla uniforme- 
mente riscaldata è considerata non deformata; si è assunto come tale valore 
la temperatura della superficie esterna della sfera, con 7 (R) = 0. 

7. Lo stesso problema per un cilindro riscaldato non uniformemente, con 
distribuzione di temperatura a simmetria assiale. 


a Soluzione. Analogamente al precedente problema, in coordinate cilindri- 
che si ha 


T R 
=a E i l T (r)r dr (1—20) 45 J rora}. 


8. Determinare la deformazione di un mezzo elastico infinito con una 
` distribuzione di temperatura assegnata T (z, y, z). Si suppone che questa tem- 
peratura tenda verso un valore costante 7; all'infinito, dove non c'è deforma- 
zione. 
Soluzione. L’equazione (7,8) ammette evidentemente una soluzione per cui 
. 140 
tu=0, =%57- [T (z, y, 2)— To]. 
rotu divu 3020)! (z, y, 2) —Tol 
Il vettore u, avente divergenza uguale alla funzione assegnata, definita su 
tutto lo spazio e nulla all'infinito e rotore identicamente nullo, si può seri- 
vere, come è noto dall'analisi vettoriale, nella forma 


ul, ye ye, 


con r= V (a>r F y — y) F (1-2). Pertanto si ottiene la soluzione gene- 
rale del problema nella forma 
_  a(+o) | TT gv 
opa li (1) 


con T =T (z, yz). 
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Se una quantità finita di calore q viene sprigionata in un piccolo volume 
del mezzo illimitato (nell'origine delle coordinate), la distribuzione della tem- 
peratura può porsi nella forma (C è il calore specifico del mezzo) 


T—To=-4 ô (2) ô (v) ô (2), 


ove ô è la funzione di Dirac. Allora l'integrale nella (1) vale ġe la deformazio- 


ne è assegnata dalla formula 
__a(1+0)9_ r 
42n (1—0) C r3° 


9. Dedurre le equazioni dell'equilibrio di un corpo isotropo (in assenza 
di forze di volume), espresse in funzione delle componenti del tensore degli 
sforzi. . Lo. . 

Soluzione. Il sistema di equazioni ricercate contiene, oltre alle tre equa- 
zioni 


u 


d0;hn _ 4 
Tk =0, (1) 


quelle che discendono dal fatto che le sei componenti di u; non sono tutte indi» 
pendenti. Per dedurle, scriviamo dapprima il sistema di relazioni differenziali 
a cui debbono soddisfare le componenti del tensore u;p. È facile vedere che le 


quantità l . 
un 1 ( dui QUE ) 
RT Tk GEFN 


soddisfano identicamente 
Buik uim _ Gui dum 
ttm | drider Lkm | 02502) * 


Si hanno in tutto sei relazioni distinte (corrispondenti ai seguenti valori d 
i, k, 1, m: 4122, 1133, 2233, 1123, 2213, 3312); queste relazioni rimarranno tutte 
se si contraggono gli indici Z ed m nella relazione tensoriale sopra scritta: 


dun _ uil up 


Auin t dx;drn  ÔTpŐTI ôrjðz, * 


(2) 

Sostituendovi le espressioni (5,12) di u;, in funzione di oj} e prendendo in 
considerazione la (1), si ottengono le relazioni cercate 

l 0201 3 

(1+0) Ao: + -ape TO (3) 

Queste equazioni continuano a sussistere quando il corpo subisce forze di volu- 
me esterne costanti su tutto il volume. cu. . 

Contraendo nell'equazione (3) sugli indici è e k si trova 


Ao = 0, 
cioè 0); è una funzione armonica. Applicando alla (3) l'operatore A segue: 
AAG;L =0 


che mostra che le g; sono funzioni biarmoniche; peraltro, questi risultati 
discendono anche dalle (7,6) e (7,7), visto che la relazione tra 0;x € u;x è lineare. 

10. Esprimere l'integrale generale delle equazioni di equilibrio (in assenza 
di forze di volume) in funzione di un vettore biarmonico arbitrario (B. Galer- 
kin, 1930). 


3* 
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Soluzione. È naturale cercare la soluzione dell'equazione (7,4) nella forma 
u = Af + A grad div f. 
Se ne deduce che div u = (1 + A) div Af. Sostituendo nella (7,4) si ha 
(1 — 20) AA f + [2 (1 — 0) A + 1] grad div Af = 0. 


Allora, se f è un vettore biarmonico arbitrario 
AAf = 0, 
otteniamo 


u= grad div Ê. 


14. Scrivere gli sforzi Orr, Cyg, Org in una deformazione piana (in coordinate 
polari r, p) come derivate della funzione degli sforzi. 

Soluzione. Poiché le espressioni cercate non possono dipendere dalla scelta 
dell'origine per l'anomalia p, esse non la conterranno esplicitamente. Allora 
potremo far uso del seguente procedimento: passando dalle derivate cartesiane 
(7,10) alle relative espressioni in termini delle variabili r, p osserveremo che 


Orr = (Oxx) p=0 Opp = (Oyy)p=o Org = (Cxy)p=0 
(l'angolo ọ è contato a partire dall'asse z). Si ottiene cosí 


1 ôx 1 0% ay ð {41 èy 
nop ar Tae gg Soon ga sissi) 


42. Determinare la distribuzione degli sforzi in un mezzo elastico infinito 
comprendente una cavità sferica, sapendo che il mezzo è sottoposto all'infinito 
ad una deformazione uniforme. 

Soluzione. L'espressione generale di una deformazione uniforme è rap- 
presentata da una trazione (o compressione) uniforme e da uno scorrimento 
uniforme. Poiché il caso corrispondente alla prima deformazione è stato trattato 
nel problema 2, ci limitiamo qui all’esame dello scorrimento uniforme. 

Sia 060° il campo degli sforzi uniforme che si avrebbe in assenza di cavità; 
in uno scorrimento puro si ha o$? = 0. Indichiamo con u® il vettore spostamen- 
to corrispondente e cerchiamo la soluzione nella forma u = u® + u®, dove 
u) è il termine correttivo che tiene conto della presenza della cavità e che 
si annulla all’infinito. 

Ogni soluzione di un'equazione biarmonica può essere scritta nella forma 
di una combinazione lineare di soluzioni a simmetria sferica e delle loro derivate, 
di diverso ordine, rispetto alle coordinate. Soluzioni a simmetria sferica indi- 


pendenti sono r?, r, i , 1. Pertanto la forma più generale del vettore biarmonico 


u®, che ha una dipendenza parametrica dalle componenti del tensore costante 
(0 . ” ene ` 
ci e che si annulla all'infinito, è 


0) 9? 


OAO LA ip Lt spe n 
UA pre TEO Garonna r CORE Gadda (1) 
Sostituendo questa espressione nella (7,4), si ottiene 
du; i ð dui _ (0) 0 1 no 


ori | dr: dai 


e quindi 
A = —4C (i — 0) 
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Due ulteriori relazioni tra le costanti A, B, C discendono dalla condizione 
sulla frontiera della cavità: (019 4 of) ra = 0 per r = R (R è il raggio della 
cavità, l'origine è presa nel centro, n è il versore di r). Un calcolo assai lungo, 
con l’aiuto della (1), conduce al seguente risultato: 


CR? 5R (140) 
BSa C =E (1—50) 


L'espressione finale della distribuzione degli sforzi è 


o= ofp [14522 (4) (F) + 


r 


15 (27 lo- (Ż)*] (SO np onm) 


1—50 


7 
+75 (Y [-5+7 (=y] Ofm nimni t 
str (E) Tie (2) Jiena. 


Per ottenere la distribuzione degli sforzi per 069) arbitrari (cioè non di 
scorrimento puro), si debbono sostituire in questa espressione op + ofp — 
— + Smot e aggiungere l'espressione 

1 R? 
3 oD [Sinh Fröna Srna) | ; 


che corrisponde alla trazione uniforme all'infinito (cfr. problema 2). Seriveremo 
il risultato generale per gli sforzi sulla frontiera della cavità 


15 F 
Oih = 75o { (1-0) (050 — nina — {1 nini) + O ninmriia — 


50—1 
— 000 n 1rtemdin + 10 of? (bin— nima) } - 


Nelle vicinanze della cavità gli sforzi sono molto più intensi che all’infini- 
to; questo incremento degli sforzi ha un carattere locale assai pronunciato 
e diminuisce rapidamente con la distanza (fenomeno di concentrazione degli 
sforzi nei pressi della cavità). Cosî, se il mezzo è sottoposto ad una trazione 
semplice uniforme (solo ot% è non nulla), gli sforzi massimi si produrranno 
all'equatore della cavità, e si avrà 
e 27—150 oO. 

3(7—50) 7 


$ 8. Equilibrio di un mezzo elastico limitato da un piano 


Prendiamo in considerazione un mezzo elastico che invade un 
semispazio infinito, cioè a dire un mezzo limitato da una parte da 
un piano infinitamente esteso. Determiniamo la deformazione del 
mezzo sotto l’azione di forze applicate alla sua superficie libera!). 


1) Il procedimento più diretto e standard nella risoluzione del problema 
posto consiste nell’applicare all’equazione (8,1) il metodo di Fourier. Tuttavia, 
si avrebbero a calcolare integrali molto complicati. Qui si impiega un metodo 
che, facendo ricorso ad un certo numero di accorgimenti, richiede calcoli più 
semplici. 
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La distribuzione delle forze deve soddisfare una sola condizione, 
quella di annullarsi all’infinito talché non vi sia deformazione. 
In questo caso le equazioni dell'equilibrio si integrano sotto la forma 
generale. 

In tutto il volume occupato dal mezzo si ha l'equazione dell’e- 
quilibrio (7,4) 


grad div u + (1 — 20) ^u = 0. (8,1) 
Cercheremo la soluzione nella forma 
u=f+ ve, | (82) 
dove © è uno scalare e il vettore f soddisfa l’equazione di Laplace 
Af = 0. (8,3) 
Sostituendo (8,2) nella (8,1), si ricava l'equazione per @ 
2 (1 — o) Aọ = —divf. (8,4) 


Prendiamo come piano z, y la superficie libera del mezzo ela- 
stico e l’asse z diretto verso l'interno. Scriviamo f, e f, come derivate, 
rispetto alla variabile z, delle corrispondenti componenti gy e gy 
di una funzione vettoriale g: 

dgx îgy 
fs = dz * f= di (8,5) 
Poiché f, e fy sono funzioni armoniche, g, e g, possono essere scelte 
in modo tale da soddisfare l'equazione di Laplace 


Agg = 0. (8,6) 


Allora la (8,4) diviene 
| ð ü ôðgx — 98 
2 (1—0) Ap= -5 ( s ta th). 


Poiché gx, gy e fz sono funzioni armoniche, si constata facilmente 
che la funzione che soddisfa tale equazione può porsi nella forma 


_ z dx q 981 
= — Fo) (a++ ðy ) +p (8,7) 
dove p è anch'essa armonica: ' 
Ap = 0. (8,8) 


Cosí la determinazione della deformazione u è ricondotta alla 
ricerca delle funzioni gy, gy, fz, p, tutte soddisfacenti l'equazione 
di Laplace. l 

Scriviamo le condizioni ai limiti che debbono essere verificate 
sulla superficie libera del mezzo (z = 0). 

Il versore n della normale esterna è diretto nel verso delle z 
negative, quindi, secondo la formula generale (2,8), deve essere 
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diz = —P;. Utilizzando l’espressione generale (5,11). di 0;, ed 
esprimendo le componenti di u in funzione delle quantità ausiliarie 
Sx, Ey: fz € p, le condizioni al contorno si possono scrivere, dopo un 
breve calcolo, nella forma 


0g, 4 f 1-20 4 dgx | 084 âp = 
Gs =o t ds (30-09) fz— 2 (1—0) (FE a) +23 2=0 
24 
— IU p, (8,9) 
0°gy a 1—20 1 gx , 984 ap 
633 0 T y 2 (1—0) f:— 2 (1—0) ( dx +7) +27 2=0 — 


2(4 
= ECT p, 


ð 08% Ey 2p 

zd- (eta) a 
Le componenti Px, P}, P, delle forze esterne applicate alla super- 
ficie sono funzioni assegnate delle coordinate x e y, e si annullano 
all'infinito. 

Le grandezze ausiliarie g,, gy, fz e€ y non sono determinate uni- 
vocamente dalle formule con cui sono state introdotte, pertanto 
permane una certa arbitrarietà nella loro scelta; potremo quindi 
imporre una condizione arbitraria. Sarà allora comodo richiedere 


l'annullamento del termine entro parentesi graffe nelle equazioni 
(8,9) 3): 


_ _20+0) 
4C p. (8,10) 


z=0 


dgx , 98 ð 
(1—20) f— (Z FE) +4(1-0)-ÎL 20. (8,11) 
Allora le condizioni (8,9) si semplificano e diventano 


_ _20(1+9 p dgy 
z=0 E x dz? 


gx 
ELA) 


2(4 
= ŻE) p. (8,12) 


Le equazioni (8,10)-(8,12) sono sufficienti per la determinazione 
celle funzioni armoniche gy, gy, fz e Y. 

Per semplificare la scrittura delle formule che seguono, tratte- 
remo il caso della forza concentrata F che agisce sulla superficie 
libera del semispazio elastico, cioè di una forza applicata in una 
regione infinitesima della superficie, che può essere assimilata ad 
un punto. L'azione della forza può essere scritta come quella della 
forza superficiale distribuita secondo la legge 


P = Fò (2) ô (y), 
1) Non dimostreremo qui la possibilità di imporre questa condizione; 


essa viene giustificata naturalmente dal fatto che non ne discende alcuna con- 
traddizione. 
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ove figura la funzione ô, l'origine delle coordi è 

\ Ira l nate è presa nel punto 
di applicazione della forza. Nota la soluzione del problema mi una 
forza concentrata, potremo costruire direttamente la soluzione per 
una distribuzione arbitraria di forze P (x, y). Più precisamente, se 


U; = Gir (x, Y, 2) Fa (8,13) 


è la deformazione sotto l’effetto di una forza applicata nella origine, | 


la deformazione risultante dalla f x Fat o 
tegrale!) orza P (x, y) sarà definita dall’in- 


U; = i | Gir (z—z', y—y', 2) P, (z', y')da' dy'. (8,14) 


È noto nella, teoria del potenziale che una funzione armonica f, | 
annullantesi all'infinito e che possiede una derivata normale data | 


ð 4 

da o al piano z = 0, è data dalla formula 

1i f ôf (z', y’, 2) dz’ dy' 
Doa a 


renaz | S A a EA, 


r=Vla-2F+(y—-y}P+ 
an sio gx ð Da 
Poiché le quantità de ; ci e la quantità entro parentesi graffe 
nella (8,10) soddisfano l’equazione di Laplace, e poiché le (8,10), 


(8,12) determinano proprio i valori delle loro derivate normali al 
piano z = 0, si ha 


ôg Ey ap _ 1+0 P, (z', y' tg 
h (mta) +e a a, 


(8,15) | 


0gx _ 1+0 Fe gy _1+0 Fy 


dz TE ro? dz nE r? 


(8,16) 


dove r= V F ytz. 

Le espressioni delle componenti del vettore u cercato contengono 
non le quantità g, e g, ma le loro derivate rispetto a z, y e z. Per 
dex 964 
i der ôy 
rispettivamente. Si ha 


calcolare deriviamo le uguaglianze (8,16) rispetto a x e y, 


ge _ 140 Fee Osy 140 Fw 
dx dz E e ° dy06 nE ri 


1 ; z : ner ; 
) Secondo la terminologia matematica G;, è il tensore di Green per le 
equazioni dell'equilibrio in un mezzo seminfinito. 
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Integrando su dz da œ a z, si ottiene 


Ogg 140 Far 

dr © nE r(r+z)’ 

dgy 140 Fy 

ww aE Fra SLI 
Non proseguiremo oltre nei calcoli, semplici ma laboriosi. Si 


deduce f, e -= dalle equazioni (8,11), (8,15) e (8,17). Noto È. , è 


facile calcolare an z , integrando dapprima su z e derivando quindi 
rispetto a x e y. Si ricavano cosí tutte le quantità necessarie per il 
calcolo del vettore deformazione dalle (8,2), (8,5), (8,7). Finalmente 
si ottiene 


_ ipo zz (1—20) z3 2(41--0)r+z 
un (13 rG A] t resi Fat 


[2r (or-+-2) +22] z 
EEDE (gP,+yF,)}, 


_ 4+0 yz (i—20)y 2(1—0)r+z 
a lenem e r 
2 2 
HAA GEALEU (Fa tyFy)} (8,18) 
_ 4+0 2(4— 0) 2° i— 20 Z 
U = -In [ 7 D+ [+] CFt yE). 


In particolare, lo spostamento dei punti della superficie libera del 
mezzo si deduce dalle (8,18), ponendo z = 0: 


ug E0 AS U20 p a(o) Pet SE Fet). 


u 


mE > | r? 
4 4 1—2 2 
=A A (UCI F 420o) Py tAE +oF 
(8,19) 


u, =4E 1 {201 —0) F + (1—20) + (Fs +yF,)}. 


PROBLEMA 


Determinare la deformazione di un mezzo elastico infinito sotto l’effetto 
di una forza localizzata F!). 

Soluzione. Considerando la deformazione a distanze r grandi rispetto alla 
dimensione della regione di applicazione della forza, possiamo pensare la forza 
come applicata in un punto. Si ha l’equazione di equilibrio (cfr. la (7,2)) 

2 (4 


Au- grad div u= 4t Fô (r), (1) 


1) Un problema analogo per un mezzo anisotropo infinito è stato risolto 
da I.M. Lifšits e L.N. Rosentsveig (ZETF 17, 783, 1947). 
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(dove è (r) = ô (z) ô ô 
to come origine W B 


to 1 nate). Cerchiamo 1 i 
= pit ti, dovo u, DIA ha a soluzione nella forma u= 


ione dell’equazione di tipo Poisson 
Au, = _2(1+9) 


E Fê (r). (2) 
Per u, si ottiene allora l'equazione 
V div u, + (1 — 20) Au, = — V div ug- (3) 
La soluzione dell'equazione (2), che si annulla all’infinito è 
ù ito F 
0 nE r` 


pino deo l'operatore rot, si ottiene A rot u, = 0. All’infinito si deve 
all'infinito è una funzione Idostcn monica in tutto lo spazio e annullantesi 

; camente nulla; x A i 
scrivere u, = grad p. Si deduce dalla (3) ulla; dunque rot u, = 0 e si potrà 


V {2 (1 — 0) Ap + div u} = 0. 


Ne discende che l'espressione entro 


all'infinito, si ha in fitto To eparto parentesi è costante e poiché si annulla 


div u 1 
Ap = — — La ___ +0 1 
20-0) mUo F. 
Se p è soluzione dell'equazione apat $ 
7 
1+0 


P= — nE (1—0) PVA: 
Scegliendo la soluzione priva di singolarità p = 5 , Si ottiene 


u=V9= 1+0 (Fo)a—F 


SnE (1—0) r ? 
dove n è il versore del raggio vettore r. Finalmente 
atto (8-40) F+n (nF) 
8nE (1-0) r ° 


Scrivendo quest’ultima formula nella f i otti 
stu mule orma (8,13), i i 
Green delle equazioni dell'equilibrio di un a Sal Taio cca 


„an tto h , 
Cir = apol) String] iu da _ _ 1 è i 


1 : 

m. e componenti de tensore Gin siano funzioni di primo 
r i z, Y, z, è evidente a priori in ba i ioņi 
A or a y, 2, ) se a considerazioni 
i ive alla forma dell'equazione (1) ch i im 
membro una combinazione lineare di i A E LE 

i derivate seconde delle componenti di 

| i di 
a a una funzione omogenea di terzo grado (ô ig w. 
proprietà sussiste nel caso generale di un mezzo anisotropo arbitrario. 


il punto di applicazione della forza è stato assun- 
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$ 9. Contatto tra corpi solidi 


Si considerino due corpi solidi a contatto in un punto non sin- 
golare delle loro superfici (nella fig. 4, a le due superfici sono rap- 
presentate in sezione nelle vicinanze del punto di contatto 0). In 
questo punto le due superfici 
hanno lo stesso piano tangente, 
che assumeremo come piano z7, 

y; l’asse z sarà orientato diver- 
samente per i due corpi, verso a) 
l'interno, e le corrispondenti 
coordinate saranno indicate con 
zez. 

È noto che nelle vicinanze 
di un punto regolare (0) l equa- 
zione della superficie, riferita 
al suo piano tangente (piano 
z, y), può scriversi 


Z 


Z = aplat p (9,1) 


dove la somma sugli indici 

ripetuti va da 1 a 2 (z, = z, 

z = y), Xag è un tensore sim- Fig. 4 

metrico bidimensionale carat- 

terizzante la curvatura della superficie (i suoi valori principali sono 
1 1 gg Mg a 

Rn © I’ con R, e R, raggi di curvatura principali nel punto 

di contatto). Scriveremo analogamente per la superficie del secondo 

corpo, nelle vicinanze del punto di tangenza, 


e 


Z = Kapat (9,2) 


Supponiamo ora i corpi pressati l'uno contro l’altro e sia h l'avvi- 
cinamento, piccolo, che ne risulta!). 

Allora si realizza uno schiacciamento nelle vicinanze del primi- 
tivo punto di contatto talché il contatto non è più puntuale, ma 
avviene su una regione finita, seppure piccola, della superficie. 
Siano u, e u, le componenti (rispettivamente sull'asse z e 2°) degli 
spostamenti dei punti delle superfici dei due corpi pressati. Nella 
fig. 4, b in tratteggiato sono rappresentate le superfici prima della 
deformazione; z e z’ indicano le lunghezze definite rispettivamente 
dalle (9,1) e (9,2). Come si vede, in tutti i punti della regione di 


contatto si ha 
(z + u) + (2 +u) = 


1) Il problema del contatto nella teoria dell’elasticità è stato studiato per 
la prima volta da H. Hertz. 
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ovvero 
(Han + Xap) tate + Uz + u; =h. (9,3) 
Nei punti esterni a questa regione, dove cessa di esercitarsi il con- 
tatto, si ha la disuguaglianza z + z’ + u, -+ u <h. 
Orientiamo gli assi x e y in modo tale che il tensore xg + xag 


sia ridotto ai suoi jassi principali; indichiamo con A e B i valori 
principali corrispondenti!). Allora la (9,3) si riscrive 


Ax + By + u, + u =h. (9,4) 


l Indichiamo con P, (x, y) la pressione tra i due corpi nei punti 
di contatto (ovviamente P, = 0 al di fuori della regione di con- 


tatto). Nel determinare il legame tra P, e gli spostamenti u, e ui, 
si potrà con sufficiente precisione considerare le superfici come piane | 


e quindi utilizzare le formule trovate nel precedente paragrafo. 
Allora dalla (8,19) (e facendo uso anche della (8,14)), lo spostamento 
u, sotto l’effetto della forza normale P, (x, y) è determinato dalle 


n Ù r 
ud f Ee, 


TE i 5) 
‘ 1— 0”? P, (2°, y’) r r 3 
pai {CR guy 


(o, 0°, E e E’ sono rispettivamente i coefficienti di Poisson e i 


moduli di trazione dei due corpi); poiché P, = 0 fuori della regione | 


di contatto, il dominio di integrazione è esteso a tale regione. Osser- 
. . . . u 
viamo che dalle formule sopra scritte discende la costanza di 5: 

uz 


u, _ (41-02) E 
u (1-03: 


z 


(9,6) 


sw A e B sono correlati ai raggi di curvatura R}, R e Ri, Ri nel seguente 
modo: 


1 1 i t 
2 A B = —— zo = x 
r E A Aa 
1 1 \2 2 
4 1 4 1 
+200% (7-7) (EE). 
dre 1A È l'angolo tra le sezioni normali, corrispondenti ai raggi di curvatura 
r iti 


I raggi sono presi positivi quando i centri di curvatura sono interni ai 
corpi, negativi nel caso opposto. 
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Le relazioni (9,4) e (9,6) determinano insieme la distribuzione della 
deformazione uz; e u, nella regione di contatto (ovviamente le for- 
mule (9,5) e (9,6) estendono la loro validità anche ai punti esterni 
a tale regione). 

Sostituendo le (9,5) nella (9,4), segue 


1 1— 02 1—0? \ P,(x', y’) t tizh Dien 2 
ae 1,0 


IT 


Questa equazione integrale determina la distribuzione della pres- 
sione P, nella regione di contatto. Si può determinare la soluzione 
del problema analogicamente, utilizzando le relazioni qui appresso 
riportate, note dalla teoria del potenziale. Una duplice osservazione 
induce questa analogia. Primo, l'integrale a primo membro della 
(9,7) è del tipo di quelli che si presentano nella teoria del potenziale 
e che determinano il potenziale creato da un’assegnata distribuzione 
di cariche; secondo, il potenziale del campo in un ellissoide uni- 
formemente carico è una funzione quadratica delle coordinate. 
Quando un ellissoide 


e, 
eri 


è uniformemente carico nel suo volume con densità costante p, 
il potenziale del campo nell’ellissoide stesso è dato dalla 


co E z : 
p(z y, = npabe | {trat 
0 


Xx LE ET 
V (a2+E) (b°+E) (e +t) 


Nel caso limite di un ellissoide appiattito (lungo z), e cioè nel caso 
c — 0, se ne ricava 


[et] 


i ) a’ +E 88+5I y (aF) E 
(quando si passa al limite per c +0, ovviamente bisogna nel con- 
tempo annullare la coordinata z dei punti dell’ellissoide). Peraltro, 
il potenziale può scriversi 
sa p dz’ dy' dz’ 
onae y rT 
dove l'integrale è esteso al volume dell’ellissoide. Anche qui, pas- 


sando al limite per c + 0, si dovrà porre nel radicale z = 2° = 
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sant 12 120 a 
Integrando in dz’ tra i limiti +c pi — 2-5 , si ha 


g 


da' dy' LO az y 
p(z, y) =2pe | | ni a 


(r =V =r Fy F). 


12 
L'integrale è esteso al dominio assegnato dall’ellisse Z + 


o 
pd 
Uguagliando le due espressioni di (x, y), si ottiene l’identità 


spray iah 


E (9,8) 


* Temari 


Confrontando questa relazione con l’equazione (9,7) si vede 


che i secondi membri hanno la stessa dipendenza quadratica di x; 


e y e che nei primi membri figurano integrali dello stesso tipo. 
Se ne conclude che il dominio di contatto dei due corpi (cioè il 
dominio di integrazione nella (9,7)) è delimitato da un’ellisse di 
equazione 


2 2 
sul (9,9)! 


e che la funzione P, (x, y) è del tipo 


2 y? 
P, (2, y)=cost./ 1 ZA 


Scegliendo la costante in modo tale che daga P, dz dy 


esteso al dominio di contatto sia uguale alla forza totale F con cui 
i due corpi interagiscono, si ha 


e a i 
Pie =g VIS5 E. (9,40) 


ai pi 


Questa formula definisce la legge di distribuzione della pressione 
nel dominio di contatto. Osserviamo che nel centro del dominio la 
pressione è una volta e mezza più grande della pressione media 
Finab. 
Sostituendo la (9,10) nella (9,7) e mettendo al posto dell’inte- 
grale ottenuto la sua espressione (9,8), si ha 
Spr WA 
FD 2 b? 
| tei deh Ar? By, 
3 Vate 
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dove 


PES io dol ). 


Questa uguaglianza deve essere soddisfatta identicamente in x e y 
(nell’ellisse (9,9)); ne consegue l’uguaglianza dei coefficienti di 
x e y e delle costanti che figurano nei due membri. Si ha cosî 


FD( di 
h= — FA}; 9,411 
si j V (a35) (03+) E EA 
m a (aE) VITO) HEE 
3 (9,12) 
B-2 | di 
a (6°+8) Vite 0*+5E 


Le equazioni (9,12) determinano i semiassi a e b del dominio di con- 
tatto in funzione della forza F (A e B sono note come caratteristiche 
dei corpi in oggetto). Dopo di ciò, la relazione (9,11) determina il 
legame tra F e l'avvicinamento k che essa provoca. Nei secondi 
membri di queste equazioni figurano integrali ellittici. 

Cosî il problema del contatto tra i corpi può considerarsi risolto. 
La forma della superficie dei corpi (cioè gli spostamenti u, e u) 
al di fuori del dominio di contatto è data dalle stesse formule (9,5) 
e (9,10); i valori degli integrali possono essere trovati ricorrendo 
ancora all’analogia con il problema del potenziale del campo, di 
un ellissoide carico, questa volta al di fuori dell’ellissoide stesso. 
Infine, le formule del paragrafo precedente permettono anche di tro- 
vare la distribuzione della deformazione nel volume dei corpi (ma 
soltanto su distanze piccole rispetto alle dimensioni del corpo). 

Applichiamo le formule trovate al contatto tra due sfere di 
raggi R ed R’. Si ha in questo caso A = B = i (atr) ; per 
motivi di simmetria è chiaro che deve essere a = b, cioè il dominio 
di contatto è un cerchio. Dalla (9,12) segue per il raggio a di tale 
cerchio 


a= F"? (DLE), (9,13) 


h essendo ora la differenza tra R + R’ e la distanza tra i centri 
delle sfere. Dalla (9,10) segue la relazione tra F ed k: 


h= [D (p+) (9,14) 
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Notiamo che l'avvicinamento è proporzionale a F?*; viceversa, 


la forza di pressione F è proporzionale ad 48/2. Scriviamo l'energia ; 


potenziale U delle sfere a contatto. Notando che (—F) = =F , si ha 
__ 5/2 2 RR' 


Infine rileviamo che la legge 


h= cost- F”, F = cost: h?” 
si estende anche al caso di corpi, in contatto su regioni finite, non 
necessariamente sferici, come si può vedere in base a considerazioni 
di similitudine. Nella sostituzione a? + aa?, b? + ab?, F —> 0/?F, 
con a costante arbitraria, le equazioni (9,12) restano invariate. 
L'equazione (9,11) ha il secondo membro moltiplicato per a, e affin- 
ché resti invariata occorre sostituire k con ak. Ne segue per F: 


Fh’. 


PROBLEMI 


1. Determinare la durata di collisione di due sfere elastiche. 
Soluzione. Nel riferimento di quiete del baricentro del sistema, l'energia 
delle due sfere prima della collisione è uguale all’energia cinetica del moto 
2 
relativo Be dove v è la velocità relativa e u = aa 
2 may -+ mə 


Durante la collisione l'energia totale è la somma dell'energia cinetica, che 


2 
si può scrivere come p, e dell'energia potenziale (9,15). Dalla legge di conser- 


2 
vazione dell'energia segue 
di N? pista a p dA RR 
e (7) uni eno RXER 


L’avvicinamento massimo hg delle sfere, che avviene quando la loro velocità 3 


relativa si annulla, è 
2/5 4 
o(s 
La durata del tempo di collisione (k varia tra 0 e kọ, quindi da ky a 0) è 


do dh E (Hy 1 


ovvero 


AG Ge (i) a(i) 


è la massa ridotta. |; 
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Il problema è stato risolto utilizzando le formule statiche dedotte nel 
testo, e quindi facendo astrazione dalle oscillazioni elastiche della sfera che 
sorgono a seguito della collisione. Questa astrazione è valida sintanto che v è 
sufficientemente piccola rispetto alla velocità del suono. Ma in realtà tutta la 
teoria cade in difetto molto prima, allorché le deformazioni dovute alle colli- 
sioni superano il limite di elasticità della sostanza. 

2. Trovare le dimensioni del dominio di contatto e la distribuzione della 
pressione in questo dominio, nel caso di due cilindri pressati l’uno contro l’al- 
tro, lungo una generatrice comune. 

Soluzione. Il dominio di contatto è qui costituito da una striscia sottile 
avente per asse la generatrice. La larghezza di questa striscia, 2a, e la distribu- 
zione della pressione possono essere dedotte dalle formule del testo, passando 
al limite per b/a + œ. La distribuzione della pressione sarà una funzione del 


tipo 
x? 
P, (x)= coste VIE 


(z è la coordinata trasversale della striscia di contatto); normalizzandola sulla 
orza di pressione F riportata all'unità di lunghezza dei cilindri, si ha 


Sostituendo nella (9,7) e integrando per il tramite della (9,8), segue: 


A= 4DF i d _ 8DF 
3n } (a2 -ptg Sma?” 


Uno dei raggi di curvatura di una superficie cilindrica è infinito, l’altro coincide 
col suo raggio; pertanto si ha 


4 (1 i 
4-7 (gte) 820 
La larghezza della striscia di contatto è cosí determinata 


_y/ 16DF RR’ 
=} 3n R+R'* 


$ 10. Proprietà elastiche dei cristalli 


La variazione dell’energia libera di un cristallo in una com- 
pressione isoterma è, come nel caso dei corpi isotropi, una funzione 
quadratica del tensore di deformazione. Ma nel caso dei. cristalli 
questa funzione contiene un numero di coefficienti indipendenti 
superiore a due. L'espressione generale dell'energia libera di un 
cristallo deformato è 

i 
F= 3 Mmm (10,1) 


4—0630 
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Aipim è un tensore del quarto ordine, detto tensore dei moduli di 
elasticità. Essendo simmetrico il tensore di deformazione, w;xUim 
resta invariato per permutazioni i e k, led m, ovvero (i, k) e (l, m). 
Allora, evidentemente, si può definire il tensore X;x;m in modo tale 
che goda di queste proprietà di simmetria: 

(10,2) 


Mirim = hiim = Aikml = \imike 


Un calcolo semplice mostra che il numero delle componenti distinte 
di un siffatto tensore del quarto ordine è, nel caso generale, pari 
a 21. 

A partire dall’espressione (10,1) dell'energia libera, il tensore 
degli sforzi si esprime, nel caso dei cristalli, in funzione del tensore 


di deformazione (vedi nota pag. 57) 


(10,3) 


Gin = F = À;kiml 
in" um inimlim 


La presenza di simmetrie in un cristallo incrementa il numero 
delle relazioni tra le diverse componenti del tensore Airm, dimi- 
nuendo corrispondentemente il numero di quelle indipendenti. 
Consideriamo ora queste relazioni in corrispondenza a tutti i tipi 
di simmetrie macroscopiche dei cristalli, cioè per tutte le classi 
cristalline, ripartendole in sistemi cristallini adeguati. 

4. Sistema triclino. La simmetria triclina (classi C, 
e C;) non impone alcuna restrizione alle componenti di Aikim © la 
scelta del sistema di coordinate è, per quanto concerne la simmetria, 
del tutto arbitraria. Tutti i 21 moduli di elasticità sono non nulli 
e indipendenti. Peraltro, l’arbitrarietà della scelta delle coordinate 
permette di imporre ulteriori condizioni su irim Infatti, poiché 
l'orientazione di un sistema d'asse rispetto ad un corpo è determi- 
nata da tre parametri (gli angoli di rotazione), corrispondentemente 
le condizioni sono in numero di tre, per esempio si può imporre che 
siano nulle tre delle 24 componenti. In questo modo le quantità 
che caratterizzano le proprietà del cristallo sono i 18 moduli non 
nulli ed i 3 angoli che assegnano il sistema di riferimento. 

2, Sistema monoclino. Consideriamo la classe Cs; 


prendiamo come piano coordinato x, y il piano di simmetria. In una 
riflessione rispetto a tale piano le coordinate subiscono la trasfor- 
mazione r + z, y > Y, Z—> 5 Ricordando che le componenti del 
tensore si trasformano come il prodotto delle coordinate corrispon- 
denti, risulta chiaro che tutte le componenti ;pim contenenti un 
numero dispari (1 o 3) di volte l'indice z cambiano segno, mentre 
le altre sono invariate. Ne discende che sono nulle tutte le compo- 
nenti in cui figura un numero dispari di volte l'indice Z. In defi- 
nitiva l’espressione generale dell'energia elastica libera in un cri- 


EQUAZIONI FONDAMENTALI DELLA TEORIA DELL'ELASTICITA 54 
stallo monoclino si scrive 


i 2 1 1 
F= 7 Axxxslas +5 Ayyyytw + 5 AezzaUzz F Axxyylazlbyy + 


+ ÀxxzzUxællzz + VyyzzUyyUzz + 2eyxyliy + 2A yrxzllxz + 
+ 2AyzyzUnz + 2AexxyWxaley + 2dyyyalyylya + i 
+ 2AxyzzUzylzz + Ahyzyzlzziyz. (10,4) 


Vi sono 13 coefficienti indipendenti. Analoga espressione si ricava 
per la classe C, e Can, che contiene simultaneamente i due elementi 
di simmetria (Ca e Gn). In quanto precede, peraltro, le condizioni 
di simmetria fissano un solo asse coordinato, l’asse z, mentre gli 
assi x ed y sono indeterminati. Con un’opportuna scelta di orienta- 
mento si può fare in modo allora di annullare una delle componenti 
per esempio Axyz:- In definitiva abbiamo 13 quantità che caratte- 
rizzano le proprietà elastiche del cristallo, e cioè 12 moduli non 
DE * angolo che fissa l’orientamento degli assi del piano x, y 
di sit ort orombico. In tutte le classi di questo 
tema (C29, Da, Don), la scelta degli assi coordinati è determinata 
univocamente dalla simmetria e si ottiene la stessa espressione per 
l’energia libera. Soffermiamoci, per esempio, sulla classe D. ; 
assumiamo come piani coordinati i tre piani di simmetria di iesta 
classe. Le riflessioni in ciascuno di tali piani hanno per effetto di 
cambiare il segno di una delle coordinate, lasciando invariate le 
altre due. Allora è evidente che le sole componenti ~;pim che sussi- 
stono sono quelle in cui ciascuno degli indici x, y, z A numero 
pari di volte; infatti, qualunque altra componente cambia di segn 
nella riflessione rispetto ad un piano di simmetria. Pertanto len i 
gia libera del sistema ortorombico ha la seguente forma: Ei 


1 1 
F= arema 2 era 2 4 
2 Axxzstsa + 2 Ayyyytw F > Vezzz Uta + AxxyyUæxlyy -+ 


F axzzUzaltzz + AyyzilyyUze + 2XeyxyUay + 

+ QAezaztiza + QAyaya ie» (10,5) 
Li 
In RR sono 9 moduli di elasticità. 
. istema tetragonale. Consideri 
4 sideriamo la classe 
Si e come asse z C4, gli assi x e y perpendicolari a due 
Bd i simmetria verticali. Le riflessioni in questi due piani si 
raducono rispettivamente nelle trasformazioni 2 + —x, y+y 
? 

a Ze t-> g, Y => —y, Z— z; allora tutte le componenti A;pı í 
n un numero dispari di indiċi identici sono nulle. D'altra parte, 
1 


una rotazione di Ž f è 
7 attorno all'asse C, è rappresentata da z + y, 
y — —x, zZz— z. Ne consegue 
À = = 
xxxx Ayyyy» Aexzz = Ayyzz» LIO = Ayza: 
4* 
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Le altre trasformazioni di C4» non aggiungono altre condizioni, 
l'energia libera dei cristalli del sistema tetragonale è pertanto 


1 4 
F= 5 Agarz (uxx + uyy) + 7 Mazzi + Veazz (Unalizz + Uyylizz) + 
+ Anxyplnaltyy + QAscy ey leiy +2Axzxz (uxx + Ue). (10,6) 


Vi sono in tutto 6 moduli di elasticità. 

Un risultato analogo si ha per le altre classi del sistema tetra- 
gonale, naturalmente il sistema di coordinate essendo scelto in 
accordo con la corrispondente simmetria (Daa, Da, Dar). Per le 
classi Ca, S4, Can solo l’asse Z è fissato, come C, 0 Sẹ: Quindi sussi- 
stono ancora le componenti (oltre a quelle che figurano nella (10,6)) 


Axxsxy = —hyyyx 


Una scelta adeguata degli assi x, Y le annulla, ed F è ricondotta 


alla forma (10,6). 
5. Sistema romboedrico. Consideriamo la classe 


C s; l’asse z viene allora allineato con l’asse del terzo ordine, l’asse y 
è perpendicolare ad uno dei piani di simmetria verticale. Per dedurre 
le restrizioni imposte alle componenti del tensore Xipim dalla pre- 
senza dell'asse C, è comodo passare dalle coordinate 7, y alle « coor- 
dinate » complesse È e n, definite dalle relazioni 


E=x+4 4, q =z — i 


mentre la coordinata z resta immutata. Scriveremo cosí in queste 
nuove « coordinate » il tensore Minim, dove gli indici prendono ora 
i valori È, n, z. È facile vedere che in una rotazione di 120° attorno 
a Cz le « coordinate » subiscono la trasformazione 


27i - ani 


pr 


t+te8, nen 5. + 


In virtà della simmetria del cristallo, possono essere non nulle quelle 

componenti ikim che restano immutate in tale trasformazione. Tali 

componenti sono quelle che hanno tra i loro indici 3 volte È o n 
2 


xi 
(e 3 )3 = emi = 1), o che contengono altrettante volte È 
Qu am 
ed n (poiché ee 3 = 1); esplicitando 


Aaz228 Mento Menno Mtnzzo Agznz» dettze anne 


(poiché 


D'altra parte, la riflessione in un piano di simmetria perpendicolare 
all'asse delle y è data dalla trasformazione z > x, Y > —Y: 2 > 5 
ovvero per le Ẹ e n: E —> 1, Nn £. Poiché allora Mez si trasforma 
in Annn:: queste due componenti debbono coincidere. Cosî i cristalli 
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del sistema romboedrico hanno in tutto 6 moduli di elasticità. Per 
scrivere l'espressione dell'energia libera, bisogna formare la somma 


1 DI . x Loi gra , . Paena 
F Minimi in cui gli indici prendono i valori È, n, z; poiché 


ci serve F espressa per il tramite delle componenti del tensore di 
deformazione in coordinate x, y, z, bisognerà esprimere Uir scritte 
nelle « coordinate » È, n, z, per il tramite delle omologhe, scritte 
nelle coordinate x, y, z. Si può fare ciò semplicemente, partendo 
dal fatto che le componenti u;, si trasformano come i prodotti delle 


due coordinate corrispondenti. Per esempio da 


t= (a + iy? = a — yY? + 2iay 
segúe 
Ugg = Ugs — Uyy + 2ilyy- 


Si trova finalmente per F 
1 
F= 3 MazzzUiiz + 2Aa ngn (Uxx + Uyy)” + deenn (xx tyy) + 4uzy) + 


+ 2Minez (Ure + Uyy) Uzz + 4heznz (uz: + uz) + 
+ Aherez [(Unx 7 Uyy) Uxz 7 ZQuxygUyzl. (10,7) 


F contiene 6 coefficienti indipendenti. Questo risultato vale per le 
classi Da e Dga. Per le classi C3 e Se, in cui la scelta degli assi x 
ed y è arbitraria, le esigenze dovute alla simmetria consentono che 


Mette =Æ LUCE 


Tuttavia, un'opportuna scelta degli assi conduce a Age = Annne). 
, 6. Sistema esagonale. Consideriamo la classe Cs e sia 
l’asse z diretto lungo l’asse del sesto ordine. Nuovamente facciamo 
uso delle « coordinate » È = (x + iy) n = (x — iy). In una rota- 


. + 20 
zione di y attorno all'asse z, le coordinate È e n divengono 


2ni ui 
E> te 8, n= ne È. 


1) A scanso di equivoci prestiamo attenzione al fatto che nella trasfor- 
mazione lineare arbitraria (non ortogonale) delle coordinate si deve scrivere lo 
scalare (10,1) nella forma F = Xipimu!®u!m/? facendo distinzione tra componenti 
contro- e covarianti dei tensori (le prime si trasformano come le stesse coordinate 
zie le seconde come derivate d/4x4). Nelle espressioni (10,7) e (10,8) le componen- 
ti del tensore di deformazione sono trasformate come controvarianti; pertanto 
per stabilire il legame tra le componenti A;y;m nelle coordinate È, M 2 0 z, y, £ 

isogna considerarle come covarianti; in coordinate cartesiane x, y, Z le com- 
ponenti co- e controvariante dei tensori naturalmente coincidono (cfr. pro- 
lema del $ 23). 
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Questo mostra che le sole componenti non nulle Aipim sono quelle 
che contengono gli indici Ẹ ed n un numero uguale di volte; tali sono 


Azzo Asngns Meno Menzza Meznzo 


Gli altri elementi di simmetria possibili del sistema esagonale non 
impongono alcuna restrizione. In tutto si hanno 5 moduli di elasti- 
cità. L'energia libera ha la forma 


F= + AzzzzUzz + 2Arntn (Uno + Uy) + Meenn [xs — uyy)? + 48,) + 
+ 2MnzzWizz (Uxx + tyy) + Agen: (uzz + Ujz)è (10,8) 


Bisogna notare che la deformazione nel piano x, y {deforma- 
zione di componenti Uxx, Uyy, Uyy non nulle) è determinata da due 
moduli di elasticità, proprio come nel caso di un corpo isotropo; 
detto in altri termini, in un piano perpendicolare all'asse esagonale 
il cristallo è isotropo. 

In conseguenza di ciò, la scelta della direzione degli assi in 
questo piano è irrilevante, per quel che concerne la forma di F. 
L'espressione (10,8) si estende di conseguenza a tutte le classi del 
sistema esagonale. 

7. Sistema cubico. Gli assi z, y, z, sono diretti lungo 
gli assi del quarto ordine del sistema cubico. Già la presenza della 
simmetria tetragonale (asse del quarto ordine lungo z) riduce il 
numero delle componenti indipendenti Anım alle 6 seguenti!): 


Axxxx Azzzzs Axxzz» xxyy dayxyo Mazze 


Le rotazioni di 90° attorno agli assi z ed y danno rispettivamente le 
trasformazioni x -> x, y > —2, Z—> y e ar >Z,Y>Y,Z> —ī. 
Queste trasformazioni comportano l'uguaglianza delle prime due 
componenti sopra scritte cosî come delle ultime due, talché il numero 
totale di moduli di elasticità indipendenti è ridotto a 3. Per l’ener- 
gia libera dei cristalli del sistema cubico si ha 


F= £ Rsa (Us + Uy + U) + Angy (Unattya + 
+ Uxzlzz + UyyUzz) + 2Azyxy (uxy + uz + uyz)- (10,9) 


Riportiamo una tabella in cui figura il numero dei parametri 
indipendenti (moduli di elasticità o angoli determinanti l’orienta- 
mento degli assi del cristallo) per le classi dei diversi sistemi: 


1) Le classi cubiche 7 e Tg non hanno assi del quarto ordine. Lo stesso 
risultato si ottiene però, in questi casi, considerando gli assi del terzo ordine, 
le rotazioni attorno ai quali trasformano l'uno nell'altro gli assi del secondo 
ordine x, y, Z. 
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triclino 2/2/2022 24 
monoclino . . s. oso s a a 
ortorombico . 2/2/2000 


13 

9 

7 

tetragonale (Cios Dogs Dar Dan) 00000 6 
g) 7 

6 

5 

3 


Il numero minimo dei moduli non nulli (uguali per tutte le classi 
di uno stesso sistema), a cui ci si può ridurre con un’opportuna scelta 
degli assi è 


triclino . . s. a eoa an a 18 
monoclino LL. 12 
ortorombico . LL. 9 
tetragonale LL... ee 6 
FOomboedrico LL 6 
esagonale 2... 5 
cubico è Le "o. 3 


Ovviamente, quanto detto ha validità ristretta ai monocristalli. 
I corpi policristallini, con dimensioni abbastanza piccole dei cri- 
stalliti da cui sono costituiti, possono essere considerati isotropi 
(limitandoci a considerare deformazioni su regioni grandi rispetto 
alle dimensioni dei cristalliti). Come ogni corpo isotropo, un poli- 
cristallo è caratterizzato da due moduli di elasticità. Si sarebbe 
portati a credere in prima istanza che questi moduli possano essere 
dedotti mediando i moduli di elasticità dei diversi cristalliti, ma 
non è cosí. Se si considera che la deformazione del policristallo 
risulta da quella dei cristalliti costituenti, conseguentemente si 
dovrebbe, almeno in linea di principio, risolvere le equazioni del- 
l'equilibrio per tutti i cristalliti, tenendo in conto le condizioni 
ai limiti sulle superfici di separazione. Si vede cosî che il legame 
tra le proprietà elastiche del cristallo nel suo insieme e quelle dei 
cristalliti costituenti dipende dalla forma specifica di questi e dalle 
correlazioni tra i mutui orientamenti. Cosi, non esiste legame tra 
i moduli di elasticità di un policristallo e di un monocristallo (della 
stessa materia). 

Il calcolo dei moduli di un policristallo isotropo in funzione dei 
moduli monocristallini non può essere fatto con precisione apprez- 
zabile, a meno che le proprietà del monocristallo non siano debol- 
mente anisotrope!). In prima approssimazione si possono porre 
i moduli di elasticità del policristallo semplicemente uguali alla 
« parte isotropa » dei moduli elastici del monocristallo. Allora, 
all’approssimazione successiva appaiono termini quadratici nella 
« piccola parte anisotropa » di questi moduli. Questi termini cor- 


1) Cosî nel cristallo cubico «debolmente anisotropo » À. — À — 
— 2Axyxy deve essere piccolo. P tonni eyy 
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rettivi risultano indipendenti dalla forma dei cristalliti e dalla 
correlazione delle loro orientazioni e possono essere calcolati nella 
forma generale!). 

Trattiamo da ultimo la dilatazione termica dei cristalli. Nei 
corpi isotropi questa è uguale in tutte le direzioni, talché il tensore 
di deformazione si scrive, nel caso di deformazione termica libera, 


1 
um=5@(T-T0) dia 


(cfr. $ 6), con «œ coefficiente di dilatazione termica, Nel caso dei 
cristalli si avrà 
Ci 
um =- (T— To), (10,10) 
Lik essendo un tensore del secondo ordine, simmetrico rispetto agli 
indici i, k. Determiniamo il numero delle componenti indipendenti 
nei cristalli delle diverse classi. A tal fine conviene partire dal fatto, 


noto in algebra tensoriale, che ad ogni tensore simmetrico si può | 


far corrispondere un ellissoide (di equazione a;px;xx = 1). Da con- 
siderazioni di simmetria discende che questo ellissoide ha, in gene- 
rale, tre assi (le lunghezze dei tre assi sono differenti) per le sim- 
metrie tricline, monocline e ortorombiche. Per le simmetrie tetra- 
gonale, romboedrica e esagonale, questo ellissoide deve essere di 
rivoluzione (avente come asse quello di simmetria di C,, Ca 0 Co). 
Infine l’ellissoide degenera in una sfera nel caso della simmetria 
cubica. Nei tre casi considerati, gli ellissoidi sono rispettivamente 
definiti da tre parametri (i 3 assi), da due e da uno (il raggio). In 
tal modo il numero delle componenti indipendenti del tensore @;x 
nei cristalli di differente simmetria è 


triclino, monoclino, ortorombico . . s. sso sosse sso 
tetragonale, romboedrico, esagonale . . . . . . . sss : 
cubico ...... SRO a E e E e 


e 9 9 


I cristalli dei primi tre sistemi sono detti biassiali, quelli degli 
altri tre successivi monoassiali. Osserviamo che la dilatazione ter- 
mica dei cristalli del sistema cubico è definita da un solo parametro, 
cioè per questo aspetto essi sono isotropi. 


PROBLEMA 


Determinare il legame tra il modulo di trazione di un cristallo cubico e la 
direzione. 

Soluzione. Riferiamo il sistema di coordinate ai tre assi del quarto ordine 
del cristallo cubico. Supponiamo l’asse della sbarra intagliata nel cristallo 
diretta lungo il vettore unitario n. Il tensore degli sforzi 0;x nella sbarra tesa 
deve soddisfare le seguenti condizioni: moltiplicato per n; deve fornire la forza 
di trazione lungo n (condizioni sulle basi della sbarra); moltiplicato per un vet- 


1) I. M. Lifšits, L. N. Rosentsveig, ZETF 16, 967 (1946). 
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tore perpendicolare ad n deve annullarsi (condizione sulla superficie LR 
della sbarra). Un tale tensore si scrive nella forma cin = pranah, P ci È Ta 
forza di trazione che si esercita sull unità di superficie del o Ca pl So 
le componenti di 0;, per mezzo dell espressione (10,9) de m iber hi 
e confrontandole con Ojp = pria, SÌ ottengono le componenti de! tensore 


deformazione 


(c1 42e) n — ta __ nyny 
pL L e rai Una = 
sii (ci—-c2) (C1 H 2ce) È ia 2ez 


e analogamente per le restanti wp; si sono adottate le notazioni A,xxx = 1s 


xxyy S Cz æyxy T Ca dl — di La 
L'allungamento longitudinale relativo è u = = 3 dl’ essendo definito 
dalla (1,2) e di n;. Di qui, per piccole deformazioni, si ha u = U;plNp 


Il modulo di Young è definito come il coefficiente di proporzionalità tra p ed u 
nella relazione p = Eu e vale 


È ON i EI (1 2 ) (nžng- ngng- ngng). 
E (c1+-2c3) (ci ca) C3 Cita 

E assume valori estremi lungo gli spigoli (assi delle coordinate) e lungo le dia- 

gonali maggiori del cubo. 


i i i calcoli non 

1) Calcolando 0;x bisogna osservare che se si eseguono i ca È 
di dalle IONE ma derivando l’espressione esplicita dell’ener- 
gia libera rispetto alle componenti tik, le derivate rispetto RO pur 
i Æ k, danno il doppio dei corrispondenti valori Oik- Ciò deriva dal fatto 


sono i coefficienti nella forma ‘differenziale dF = 


g RR: dF 
che i termini Oik = di 
$ ” 
i ini i i ifferenziali delle componenti 

=d; du;p e i termini proporzionali a duik, di 
del R isore simmetrico uik, è # k, figurano due volte nella somma Oih diih. 


Capitolo II 


EQUILIBRIO DI SBARRE E LAMINE 


$ II. Energia di flessione di una lamina 


In questo capitolo studieremo alcuni casi particolari dell’equi- 
librio dei corpi deformati, iniziando con l’esame delle deformazioni 


delle lamine sottili. Col termine « lamina sottile », intendiamo rife- ; 


rirci a corpi in cui lo spessore è trascurabile rispetto alle altre due 
dimensioni. Le deformazioni continuano ad essere supposte piccole, 


nel senso che i punti della lamina variano di poco rispetto allo | 


spessore. 


Le equazioni generali dell’equilibrio applicate alle iamine sottili 


si semplificano considerevolmente. Tuttavia, piuttosto che operare 
in questo senso, cioè dedurre tali equazioni a partire dal caso gene- 
rale, si preferisce calcolare direttamente l'energia libera della lamina 
flessa e quindi la variazione di detta energia. 


Quando una lamina si flette, al suo interno si sviluppano in 


certi punti delle tensioni, in altri delle compressioni. Evidente- 
mente c'è tensione nella parte convessa, e via via che si penetra 
nell’interno questa tensione diminuisce progressivamente per annul- 
larsi e dare quindi luogo ad una compressione che va aumentando 
negli strati successivi. In questo modo, si ha entro la lamina una 


superficie neutra, su cui la tensione è nulla, le deformazioni dall'altra | 
parte di questa superficie sono di segno opposto. È evidente che tale | 


superficie è il luogo mediano dello spessore della lamina. 


Scegliamo un sistema di coordinate con origine in un punto 
qualunque sulla superficie neutra, asse z normale a tale superficie; | 


il piano x, y coincide con il piano non deformato della lamina. 


Indichiamo con ¢ lo spostamento verticale dei punti della superficie | 


neutra, cioè la loro coordinata z (fig. 2). Per quel che concerne le 
componenti dello spostamento di questi punti sul piano x, y, queste 
sono infinitesimi di ordine superiore a Ẹ, e saranno trascurati. Il 
Vettore spostamento dei punti della superficie neutra è dunque 


uP =t (z, y). (14,1) 


Per procedere oltre, occorre rilevare un fatto a proposito degli 
sforzi in una lamina deformata. Dacché la lamina è sottile, per cur- 
varla basterà applicare alla sua superficie forze relativamente deboli. 


uo = up -= 0, 
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Queste saranno certamente piú ES Fei TO 

i i nsioni e delle compres ; onse- 

lla lamina a seguito delle te a 
puenza si potranno trascurare le forze P; nelle condizioni ai 


Z 


Fig. 2 


knp = 0. Poiché la lamina è curvata di 
z 


(2,8) e quindi porre ivi o n 


> 1 
poco, si può assumere la normale diretta lungo l’asse z. Allora 
? . . 
due superfici della lamina si ha 
Oxz = Oyz = Ozz = 0 


Ma la lamina è sottile, quindi l’annullarsi di queste IA dai 

due facce comporta che nell'interno esse siano pa sa sea 

Ouz, G, sono piccole ovunque rispetto alle rimanenti ~ P Rei 

del tensore degli sforzi. Ponendole uguali a zero, si bor DI 

minare di conseguenza le componenti del tensore di defo ; 
In virtú delle formule generali (5,43) 


scie ==}. 
On" F pg lan Sy Tp la 


(11,2) 
O= Tresa) IMI 9) a +0 (Use + tp). 
Annullando queste espressioni, si ha 
sed, Solta, Urz = — Tg (Uan + yy)» 


Nelle prime due equazioni si potrà, con sufficiente precisione, $o- 
stituire u, con ģ (x, y); quindi, 


aux dC guy — __D 
dz cs "dr? ðz dy * 
e pertanto a 
a£ Da 2 (41,3 
Un= 5750 Uy = —5 du” ( 7 ) 


Le costanti di integrazione sono assunte nulle co di 
= uy = 0 per z = 0. Note ux, uy, restano determina 
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del tensore di deformazione: 


= gi 2% o 
Man Pato Mint hag US Faso 
4° (14,4) 
=0 Nasi 02% 025 o 
Un = =0 hamt (it) tr 


Utilizzando la formula generale (5,10), possiamo calcolare Fenere] 
gia libera F dell'unità di volume della lamina. Con un calcolo sem- 
plice, si ottiene i 


na E 1 0% 82% \2 
F=2Tt5 (Tao (+) + 


sale ali 


L'energia libera totale della lamina si ottiene integrando questa 
espressione su tutto il volume. Si integra su z tra —h/2 e k/2, k 
essendo lo spessore, e su x e y sulla superficie. Si trova cosí lener- ` 


gia libera totale tot = | F dV della lamina deformata: 
ER at agy 
Fa= mamo) | (ta) + 


aoa eas 


(11,5)! 


(14,6) | 


(essendo la deformazione piccola, si assume per elemento di super- 
ficie, con sufficiente precisione, dz dy). 

Ottenuta l'espressione dell'energia libera, si potrà prescindere | 
dallo spessore della lamina considerandola come superficie geo- 
metrica, poiché interessa qui la forma che essa assume sotto l’azione ` 
di forze esterne e non la distribuzione delle deformazioni nella lami- 
na; allora % starà ad indicare semplicemente lo spostamento dei 
punti della lamina assimilata ad una superficie geometrica. 


$ 12. Equazione d’equilibrio di una lamina 


Dedurremo l'equazione dell’equilibrio di una lamina imponendo 
una condizione di minimo dell’energia libera. Calcoleremo a tale 
scopo la variazione dell'espressione (11,6). 

Scomponiamo l’integrale che figura nella (11,6) nella somma di 
due integrali, di cui effettueremo separatamente le variazioni. Il 
primo integrale può scriversi 


SA 


d 


EQUILIBRIO DI SBARRE E LAMINE 64 

Der 8? 8 

df=dx dy essendo Îl’elemento di superficie e A= ga + ag 

(come nei $$ 12, 13, 14) l'operatore di Laplace bidimensionale. Va- 
riando questa espressione si ha 


61 l (Ataf = | Atastdf = f At div grad ô df = - 
= f div (AtYô%) df — f yêtyAt dj. 


Tutte le variazioni si effettuano nel sistema di coordinate pino r 
Il primo integrale si trasforma in un integrale sul contorno © s 


frontiera della laminat): DE 
[idiv (Atwst) df = $ At (n grad 80) dl = © Ab gae dh» 
i x 


ove 2 è la derivata lungo la normale esterna al contorno. 
ôn 


Con la stessa trasformazione il secondo integrale può scriversi 


| wervatas= | v (GtvAD ar— [atacat = 
S $ ôt (ay) Atdi — | 804% df= È se aim | SLA? df. 
In definitiva si ha sa P 
83 | Aare | star di—9& SAL ayha zd (12,1) 


ne sul secondo integrale è più laboriosa e conviene 


ir piuttosto che in forma vettoriale. Si ha 


operare con le componenti 
o A a = 
(eZ a a a) 
L'espressione sotto il segno di integrale può e À 
o (28 PELI IR), 


dy dx dy dr ôy? dr dry ôy ôr? 


i ione degli integrali bidimensionali è sotto ogni 
sore di taila tridimensionale. Il ruolo dell n) di volume 
dV spetta all'elemento di e S df (considerato come ; 
superficie df è sostituito dal 
male esterna al contorno. 


ð í è lare si ha 
tuendo df di, con n; di. Cosi se p è uno scala 


[ve an=9 qu dl.. 


62 CAPITOLO II 


cioè come la divergenza bidimensionale di un vettore. Si può cog 


riscrivere la variazione come un integrale sul contorno 
aE \2_ 0% 0% 
à | {( dx dy ) da ar) df= $ disen0 x 


06 0% ðt 93 
x (i 1) +4 dl cos 8 {rr IE 


ôy öröy as ay f? | 


. . CS 
avendo indicato con 0 l'angolo tra l'asse z e la normale n al con 


torno (fig. 3). 


Fig. 3 


Esprimiamo le derivate di ô¢ rispetto a x e y in funzione delld ! 


derivate nella direzi 
lrezione normale n e nella direzi 
rezion 
contorno, secondo le formule e tangente I a 


— = cos 0 — — 

da s0-——sen0—7, 
Se 
ol * 


Gli integrali nella (12,2) assumono la forma 


ô d 
dy = sen 9—- + così 


5${...}41=$212® {2 son 00080 a5- 
— sen? 0 -2$ —cos20 Aeau E x 


x < sen ĝ cos 0 DEE 02 
{ 3 (Z: aar ) + (cos 0 — sen? 0), 


s genio integrale può essere calcolato per parti. Poiché è preso 
contorno chiuso, i limiti di integrazione coincidono e si ha 


* d a? 
$418t-1- {sen 0 cos 8 (Fe -Z ) + (cos20— senz) Ka Ì. 
y 
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Raccogliendo le espressioni ottenute © moltiplicandole per i 
coefficienti che appaiorio nella (11,6), otteniamo infine per la varia- 
zione dell'energia libera 


BP = rao { | ataa- Gara t 


+ (1—0) -2 (sen0c0s0 (3 ZE) + (cos? 0 — sen? 0) Ze \]+ 


a da 
2 
+a | A+ (1—0) ( 2 sen © cos 0 e 
— sen? 0-2 — cos? 6-56) Je (12,3) 


Per dedurre l'equazione dell’equilibrio della lamina occorre 
annullare la somma di ôF e ôU, variazione dell'energia potenziale 
della lamina dovuta all’azione delle forze esterne che agiscono sulla 
lamina. Quest'ultima variazione è uguale (a parte il segno) al lavoro 
fatto dalle forze esterne che spostano la lamina. Sia P la forza esterna 
che agisce sulla lamina, rapportata all'unità d’area!) e diretta lungo 
la normale alla superficie; il lavoro compiuto in uno spostamento è 


f Pötdf. 


La condizione (necessaria) per il minimo dell'energia libera 
totale è 


Foi f Pòt df=0. (12,4) 


A primo membro figurano sia integrali di superficie che di linea. 
L'integrale di superficie è 
Eh? à 
f miit \ êt af. 
La variazione Ç è arbitraria, quindi l'integrale si annulla se si 
annulla il coefficiente di dî, cioè 
EE Ng P=0 (12,5) 
12 0—0?) =ne eda 
Abbiamo cosí finalmente scritto l'equazione dell'equilibrio di 
una lamina deformata sotto l’azione di forze esterne?). 


1) La forza P può essere qui risultato dell’azione delle forze vurumetriche 
(ad esempio, della forza di gravità) e uguale all’integrale dell'ultima lamina, 
in base allo spessore. 

2) Il coefficiente 
___Eh 
-42 (1—0?) 
è detto rigidità della lamina flessa. 


D 
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Le condizioni ai limiti si ottengono annullando gli integrali di! 


linea nella (12,3). Debbono essere esaminati diversi casi particolari., 
Supponiamo che una parte del bordo della lamina sia libera, cioè 


3 
non sollecitata da forze esterne. Allora le variazioni ôte ô È su 


questa parte sono arbitrarie e quindi i coefficienti di questa varia- | 


zione debbono annullarsi. Ne discendono 


dA ô a 02 
=: AL +(1—0)-7 cos@ sen 0 (2 ZE) 4 
2 
-+ (sen? 0 — cos? 0) FE) =0, (12,6) 
AZ+(1—-0) {2sen 0cos0 Dia — sen? ð DE — cos? @ de 20, 


(12,7) 


equazioni che debbono essere soddisfatte sulla frontiera libera della 
lamina. 

Le condizioni al contorno (12,6) e (12,7) sono molto complesse | 
ed il problema diventa assai più semplice quando i bordi della lamina 
sono incastrati o poggiati. Nel primo caso (fig. 4, a) i bordi non pos- 


a) ZAA 
N 


Fig. 4 


sono spostarsi verticalmente e anche la loro direzione non può 


variare. Poiché l'angolo di cui ruota una data parte del bordo della 
lamina, rispetto alla sua posizione iniziale, è (per È piccoli) dato 


da È ne consegue che le variazioni di ô¢ e ô a) sono nulle sui bordi | 


ðn’ 
incastrati della lamina e quindi gli integrali di contorno nella (12,3) 
si annullano ivi identicamente. Le condizioni al contorno assumono 
la forma semplice 
ð 

t=0, "an." . (12,8) 
La prima esprime appunto la condizione che il bordo della lamina 
non subisca spostamenti verticali nella deformazione, la seconda 
che la direzione del bordo resti orizzontale. 
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È facile determinare le forze di reazione con cui i punti d'appoggio 
agiscono sulla lamina. Queste sono uguali ed opposte alle forze con 
cui la lamina agisce sull'appoggio. Ora, è noto dalla meccanica che 
la forza che agisce in una certa direzione è data dalla derivata del- 
l'energia rispetto alla coordinata corrispondente. In particolare, 
la forza con cui la lamina agisce sull'appoggio è definita dalla deri- 
vata dell'energia rispetto allo spostamento È del bordo della lamina, 
presa col segno meno, e quindi la forza opposta di reazione è uguale 
a detta derivata, presa col segno più. Ma questa derivata altro non 
è se non il coefficiente di 8% nel secondo integrale della (12,3). Quindi 
la forza di reazione, per unità di lunghezza del contorno, è uguale 
all'espressione che figura a primo membro della (12,6) (che ovvia- 


mente ora è diversa da zero) moltiplicata per DAI. Ana- 


logamente, il momento delle forze di reazione è definito dall'espres- 
sione a primo membro nella (12,7), moltiplicata per lo stesso fattore. 
Ciò discende dal fatto, ben noto in meccanica, che il momento di 
una forza si ottiene derivando l'energia rispetto all'angolo di rota- 
zione del corpo. L'angolo di rotazione del bordo della lamina è 


uguale a =; quindi il momento delle forze corrispondente è dato 


a 


dal coefficiente di è = nel terzo integrale della (12,3). In virtà 
delle (12,8) queste due espressioni (della forza e del momento) si 
semplificano considerevolmente. Poiché È e o sono nulle identica- 
mente sul contorno della lamina, si annullano identicamente anche 
le loro derivate (di ogni ordine) lungo la direzione 1. Tenendo in con- 
to questo risultato, e passando nelle (12,6), (12,7) dalle derivate ri- 


spetto a z e y alle derivate rispetto a ne l, si ottiene per la forza F 
ed il momento M della reazione 


Eh pat dd ot- 
E= — A o | o Ha gt) (12,9) 
___E8 og 
M =a oy ni’ (12,10) 


Un altro caso importante è quello della lamina poggiata (fig. 4, b}, 
i cui bordi sono semplicemente posati su un supporto immobile 
senza esservi fissati. In questo caso lo spostamento verticale è nullo, 
come nel caso precedente, sul contorno della lamina (cioè sulla curva 
in cui avviene il contatto con l'appoggio), ma la direzione può 
variare. Ne consegue nell’integrale di linea (12,3) 


ô =0, 
ma 
068 
an N 


5=0630 
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e sussiste soltanto la seconda delle condizioni (12,6), (12,7). Quanto 
al primo membro della (12,6), questo fornisce come prima la forza 
di reazione nei punti di appoggio della lamina (per quanto concerne 
il momento, in questo caso è nullo). La condizione al contorno (12,7) 
si semplifica se si passa alle derivate direzionali lungo l ed n e se 
si osserva che Č = 0 sul contorno della lamina implica che ivi si 


2 È ata 
annullano le derivate la e Las . Infine le condizioni al contorno si 


012 
esprimono nel seguente modo: 
0% dd dt _ 
&=0, a tO Tag TO (12,11) 


PROBLEMI 


4. Determinare la deformazione di una lamina circolare {di raggio R) con 
i bordi incastrati, disposta orizzontalmente nel campo di gravità. . 

Soluzione. Prendiamo coordinate polari, con polo nel centro della lamina. 
La forza agente sull’unità di superficie è P = phg. L'equazione (12,5) diviene 


_3pg (1—03) 
At = 648, p= 16k2E 
(le £ positive corrispondono a spostamenti lungo la forza di gravità). Poiché { 
dipende solo da r, per A in coordinate polari si ha A = (ri) i 
L’integrale generale di tale equazione è 


r 
. 


t=Brt-bar8+b+cr®ln-2+d1n T 


Nel nostro caso si deve porre d=0, perché In + diverge per r = 0; nello stesso 


modo c = 0, perché porta ad una singolarità per AÇ in r = 0 (guenta situazione 
viene a corrispondere ad una forza applicata nel centro della lamina, vedi pro- 
blema 3). Le costanti a e b sono determinate dalle condizioni ai limiti $ = 0 
e F 0 per r = R. Si ha infine 

ț = B (R? — r3}. 


2. Stesso problema per la lamina poggiata. . : 
Soluzione. Le condizioni ai limiti (12,11) diventano nel caso di una lamina 
circolare 
dý o di 


G=0 rt da 


Procedendo come nel problema 1, si ha 


t=B(R3—r9) ( te Ra— ra) : 


3. Determinare la deformazione di una lamina circolare, incastrata ai 
bordi, con applicata al centro una forza f. 
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Soluzione. Esclusa l'origine, si ha nel resto della lamina A2% = 0 che inte- 
grata dà - 


=ar? 4b- er? ln r 
(anche qui d = 0). La forza totale agente sulla lamina è data dalla forza fa 


anpUcata nel centro; allora l'integrale di A?% sulla superficie della lamina deve 
are 


R 
12 (1—0?) 
2. rA? dr “TREO f: 
Ne segue: 
o 3—0?) 
© 2akèE * 


Le costanti a e b sono fissate dalle condizioni al contorno. In definitiva si ha 


de 3f (1—0?) 1 DI R 
% tal (R2 rje]. 


2h*nE 
4. La stessa cosa, ma con lamina poggiata. 
Soluzione. 
_ 3i (1—0) 3+0 R 
ee ip ria]. 


5. Determinare la deformazione di una lamina circolare sos 
nel GIRO di gravità. RP 
oluzione. L'equazione di & e la soluzione generale sono Il 
zion D quelle del proble- 
ma 1. Poiché ¢ = 0, allora e = 0. Le costanti a e b si deducono dalle condizioni 
al contorno (12,6) e (12,7), che nel caso di simmetria sfazisà si scrivono 


dAl__ a/t, 1 d di 0 di 
dr dr (i 77x})=® dr ta ag O 


Si ha infine 


t= pre [r2 8R n Dora ES], 


6. Uno strato sottile (di spessore 4) viene staccato da un cor 'azio- 
ne di forze esterne che si esercitano in opposizione alle forze di tdi n 
ficiale sulla superficie di distacco. L'equilibrio si stabilisce, per forze esterne 
date, in corrispondenza ad un certo valore della superficie di distacco e ad una 
certa forma della lamina distaccata (fig. 5). Dedurre la formula che lega la 
grandezza della tensione superficiale alla forma della lamina distaccata!). 

Soluzione. Consideriamo lo strato distaccato come una lamina avente un 
pote da linea di da Il Monnia di flessione che agisce su 
t ordo è assegnato dalla . Il lavoro che i 
il dominio di distacco si allunga di dx è IEP AE e NAO 


ast (cla 
Mag MO 
feno 
1) Questo problema è stato considerato da I.V. Obreimov (1920) i 
I è i V. 220) in connes- 
Sione col suo metodo di misurazione del coefficiente di BA Ar erficiale 
ella mica; le misure da lui eseguite con questo metodo furono le prime 
Misure dirette della tensione superficiale dei corpi solidi. 


5» 
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(per quanto riguarda la forza di flessione F è un infinitesimo del secondo ordi- : 
ne). La condizione di equilibrio è data Jah uguagtiania di tale lavoro con la 
variazione di energia superficiale, 2x Ôz ove a è la tensione superficiale ed il’ 


Fig. 5 


fattore 2 tiene conto dell’apparizione di due superfici libere a seguito del distac- 
co. Si ha cosî 
Eh? ( ar j 


“= 3—0) \ 0x3 


$ 13. Deformazione longitudinale delle lamine 


È questo un tipo particolare di deformazione delle lamine sot- 
tili che si realizza nello stesso piano della lamina, senza che vi sia 
flessione. Ricaviamo le equazioni dell’equilibrio che descrivono tali 
deformazioni. 

Se Ja lamina è sufficientemente sottile potrà essere considerata 
omogenea in tutto lo spessore. Allora il tensore di deformazione 
dipende solo da x e y (z, y piano della lamina) e non da z. Le defor- 
mazioni longitudinali di una lamina sono abitualmente dovute a 
forze applicate ai bordi, ovvero anche a forze di volume che agiscono | 
nel piano della lamina. Le condizioni al contorno sulle due facce 
della lamina si scrivono allora nella forma Oian} = 0, ovvero, essen- | 
do la normale diretta lungo z, 0;, = 0, cioè 


Oxz = Oyz = Ozz 7 0. 


Osserviamo che nell’ambito della trattazione approssimata che ci; 
apprestiamo a svolgere, queste condizioni restano valide anche quan- 
do le forze di trazione esterne sono applicate direttamente alla 
superficie della lamina, poiché queste forze saranno comunque pic- 
cole rispetto agli sforzi interni longitudinali che si sviluppano nella 
lamina (Oxx Oyy) Gzy). Essendo nulle sulla frontiera, le quantità 
Oxzı Oyz: Ozz SONO piccole su tutto lo strato della lamina, di piccolo 
spessore, pertanto le potremo considerare nulle su tutto il volume. 


Ponendo uguali a zero le espressioni (11,2), si ha 


o 
U,,z= TESS (Uxx + Uyy) Ug = Uys =l. 


(13,1) | 
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Facendo uso nelle formule generali (5,13) di quanto seritto sopra, 
si ottengono per le componenti non nulle del tensore degli sforzi 
le seguenti espressioni: 

E 


Oxx = IZo (Uxx + OUyy) , 
dal E 
Oyy = TZ (Uyy +0Uxx), (13,2) 
E 
Oxy = TIo Uxy è 
Osserviamo che con la sostituzione 
E 
E>+10G: o —> ico (13,3) 


si riportano queste espressioni alle formule che forniscono il legame 
tra gli sforzi Oxx, Oxy, Oyy € le deformazioni Uxx, Uyy, Uzz» nelle defor- 
mazioni piane (formule (5,13) con tu: = 0). 

Avendo eliminato lo spostamento u,, si può considerare la lamina 
come un mezzo bidimensionale (« piano elastico ») senza spessore 
e trattare il vettore deformazione u come un vettore bidimensionale 
con componenti uy e uy. Se Py e P, sono le componenti della forza 
di volume esterna per unità di superficie della lamina, le equazioni 
generali dell'equilibrio si scrivono 


at 


Facendo uso delle (13,2), si ha 


h (Ze 35 si ) +P,=0. 


4 ôu 1 8% 1 du 
Eh fio rr __ oi nd cu ord. — 
[7a 0x3 DI 2(1+0) ôy? F 2 (1—0) aos | +Pa=0, 13.4 
A [ 1 ‘62, 1 d2Uy 1 bux (13,4) 
41-03 ĝy? 2(14-0) dar? 2(1-0) . y=0. 
Usando il formalismo vettoriale, possiamo riscrivere 
grad divu— cen rot rotu = — P io (13,5) 


Ovviamente si intende che tutte le operazioni debbono eseguirsi nello 
spazio bidimensionale. Se sono assenti forze di volume, l'equazione 
dell'equilibrio diviene 

1—0 

2 

Questa equazione differisce solo per il coefficiente (secondo le (13,3)) 
dall’equazione dell'equilibrio per una deformazione piana di un 
corpo indefinitamente esteso lungo z ($ 7)'). Come per la deformazione 


grad div u — rotrotu=0. 


(13,6) 


; 1) Si denomina come stato di sforzo piano una deformazione omogenea lungo 
l'asse z, soddisfacente alle 0,x = 0,y = Ozz = 0, in tutto il corpo, per distin- 
guerla Sana deformazione piana per cui, in tutto il corpo, si ha uzx = Ury = 
Mia m Mi 
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piana, introduciamo anche qui la « funzione degli sforzi », definita © 


per il tramite di 


_ 2 _ dx 0 
Oxx = du? Oxy = — dx ôy * Ogy = dx3 * (13,7) f 
Restano allora soddisfatte le equazioni di equilibrio riscritte nella 
forma i 
Oxx Oxy _ 0, yx + d0yy = 0. 
dx dY dx dy 


La funzione degli sforzi soddisfa ancora l'equazione biarmonica | 


perché per Ay si ha 


E . 
AX = Oxx + Oyy = is (txs t Uy) = 127 div u, 


che differisce solo per un fattore da quella della deformazione piana. | 
Osserviamo che la distribuzione degli sforzi in una lamina defor- | 
mata da forze date applicate ai bordi non dipende dalle costanti | 
elastiche della sostanza costituente la lamina. Infatti queste co- { 
stanti non figurano nell’equazione biarmonica soddisfatta dalla | 
funzione degli sforzi, né nelle (13,7), che definiscono 0;x tramite 
questa funzione (di conseguenza, non figurano nemmeno nelle con- | 


dizioni al contorno, sui bordi della lamina). 


PROBLEMI 


1. Determinare la deformazione di un disco piano che ruota uniformemente 
attorno all'asse normale passante per il centro. 

Soluzione. La soluzione differisce solo per i coefficienti da quella della de- 
formazione piana del cilindro ruotante del problema 5 del § 7. Lo spostamento 
radiale u, = u (r) è dato da 


pR? (1— o?) 3+0 
u= gg T (E R—r?) . 


Operando la sostituzione (13,3), questa espressione è ricondotta a quella otte- 
nuta nel problema 5, § 7. 

2. Determinare la deformazione di una lamina seminfinita, con bordo 
rettilineo, sotto lazione di una forza concentrata applicata in un punto del 
bordo e agente nel piano della lamina. 

Soluzione. Introduciamo coordinate polari: l'angolo ọ è contato a partire dal- 


ste ‘e . . n m 
la direzione in cui si esplica la forza e varia tra — 3 +a]e 37% essendo 


l'angolo tra la direzione della forza e la normale al bordo della lamina (fig. 6). 
In tutti i punti della frontiera libera, salvo il punto di applicazione della forza 
esterna (origine delle coordinate), si deve avere ogg = Opp = 0. Utilizzando 
le espressioni di 0g p € 0ry dedotte nel problema 11, $ 7, si trova che a tal fine 
occorre che la funzione degli sforzi soddisfi le 


kL _ 1 dx __ a1 
Gr TSt, 7 09 per q= 7% 
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Queste due condizioni sono soddisfatte per x = rf (p). Con una tale funzione 
l’equazione biarmonica 
12 (12) 42 Pio 
[7a (a) ta x 


ioni i ime due sono 
à soluzioni del tipo sen p, cos p, p sen P, p cos p. Le prime c 
di per (P) perché danno sforzi identicamente nulli. La soluzione che fornisce 


il giusto valore della forza applicata nell'origine delle coordinate è 


y= -Z rọ sen 9, 


(1) 


è ità di i fotti, proiettando le forze 
F è la forza per unità di spessore della lamina). In effetti, € 

Cogli sforzi ilitorni sulle direzioni parallele e perpendicolari ad Fe integrando 
su una piccola semicirconferenza incentrata nell'origine (dopodiché si manderà 
il raggio a zero), si ottiene 


í Opr tosprdp= —F, 


f Grr sen pr dẹ =0, 


io i valori compensati dalla forza esterna applicata nell'origine. 
che Te Scrmale (4) determinano la distribuzione degli sforzi. Questa è pura- 
mente radiale: una forza di compressione radiale agisce su ogni elemento norm 
le al raggio. Le curve di livello degli sforzi sono circonferenze r = d cos P 
passanti per l'origine e con centro sul supporto di F (fig. 6). 
Componenti del tensore di deformazione 


— Irr < 


Urp» "7E Orr,  Urg=0. 


Si può di qui ricavare per integrazione, ricorrendo alle (1,8), il vettore sposta- 
‘mento 


2F r (1-09)F 
U=GE cos glo -7=7E — psen 9, 
F 29 r (1—0) F _ , 
t= Do son giy In seng+ — o (son o_ 9 0089) 
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Le costanti di integrazione sono stat i 
stanti. i e scelte in modo da escludere sposta- 
P i a lamina (rotazione o traslazione); a tal fine si 0} 
i ; o convenzionalmente sul supporto di F, alla distanza a dal- 
La soluzione dedotta permette di costrui i 
. Las . dedotta ruire la soluzione nel caso di 
distribuzione arbitraria di forze, sul bordo della lamina ($ 8), ma cigni 
non 3 Solid nell'intorno dell’origine. i 
. Determinare la deformazione di una lamina cunei i 
E: maz uneiforme (di aper 
munita mente estesa, sotto l’azione di una forza applicata nel CI ii i 
MR ol uzione. a distribuzione degli sforzi è assegnata dalle formule che abbia- 
o dedotto nel problema precedente, a meno di un fattore. Pit precisamente 


Fig. 7 Fig. 8 


distinguiamo due casi: il primo si ha per una forza che agisce 1 la li i 
simmetria del cono (forza F, nella fig. 7). Allora a PRE TON 


F; coso _ 
r(a+4!/,sen2a) * Orp= 0pg ==0. 


Nel secondo caso, per una forza agente in direzi i 
en Di g one perpendicolare (forza F, 


Orr = — 


grecia _ 
j r (œ — 1/ sen 20) * 


n entrambi i casi l’angolo ọ è contato a partire dalla linea di supporto della 
rza. 
4. Determinare la deformazione di un disco circolare (di raggio R) c 
K ` om- 
presso da due forze Fh di uguale intensità e diametralmente A o 8). 
Soluzione. La soluzione è data dalla sovrapposizione di tre distribuzioni 
degli sforzi interni. I primi due sono 


F 
gü? Iaia cogi. 1) =o =Q 
Tırı IT ri mRi FiP1 ii 
2F 
o = — COS Pg p 09 =o —0 
ara 1 T3 rape P292 . 
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ove r4 e @;, ra € Pz sono le coordinate polari di un punto arbitrario P, di poli A 
e B (sono gli sforzi che proverrebbero da una forza normale F applicata in un 
punto della frontiera del semipiano del problema 2). La terza distribuzione 


F 
(3) — 
R= rd 


è una trazione uniforme d’intensità determinata. In effetti, se il punto P si 
trova sulla frontiera del disco, si ha r, = 2R cos Ẹı, rg = 2R cos @,, e quindi 
F 


oD -=g = — — 


Tiri Troro a aR ` 


Le direzioni r} e rą in questo punto sono perpendicolari, quindi i primi due 
sistemi di sforzi provocano sul bordo una compressione uniforme; queste forze 
sono csattamente compensate dalla trazione unilorme del terzo sistema, in modo 
tale che il bordo del disco è, come deve essere, libero da ogni sforzo. 

5. Determinare la distribuzione degli sforzi in una lamina infinita con 
un foro circolare (di raggio R), sottoposta ad una trazione uniforme. 

Soluzione. Nel caso di una lamina senza buchi, sottoposta ad una trazione 
uniforme, si ha og? = 7, 019 = 010) = 0, ove 7 è la forza di trazione. Cor- 


rispondentemente la funzione degli sforzi è 


O= $- y? =7 rè sen? p i Tr? (1 — cos 29). 


In presenza di un foro circolare (con centro nell'origine delle coordinate r, ọ), 
cercheremo la funzione degli sforzi nella forma 


y = yO + y, yD = f (r) + F (r) 00829. 
L'integrale indipendente da @ dell'equazione biarmonica ha la forma 
f) = arlinr+6?+clar, 


e nell’integrale proporzionale a cos 2ọ, si ha 
F=drtpert+ È, 


Le costanti sono determinate dalle condizioni ofẹ = 0 per r= œ, e Op = 
= 6g = 0 per r = R. Si ha cosí 


TR? R? 
aia = 
1e [ Inr+ (4 Ser ) 00829 | 


con una distribuzione degli sforzi 


mat (1-40) [14 (1-32) na] 


T R? 3R4 
=r [1+ (1+ ni ) c0s29 |, 


T 2R2 3R4 ` 
[1+ zi |sen 29. 


Orp = 3 


In particolare sulla frontiera del foro ogg = T (1 — 2 cos 29), e per ọ = 


n, . si 
=*g5 si ha Cop = 37, che mostra come questo sforzo sia tre volte più grande 


di quello che si esercita all’infinito (cfr. problema 12 del $ 7). 
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$ 14. Flessione forte di una lamina 


La teoria della flessione delle lamine sottili, esposta nei $$ 41, | 
12 e 13, si applica soltanto a flessioni abbastanza deboli. Antici- | 
pando, indichiamo che la condizione di applicabilità di questa teoria | 
è che lo spostamento { sia piccolo confrontato con lo spessore A | 
della lamina. Ci proponiamo ora di dedurre le equazioni dell’equi- | 


librio di una lamina fortemente curvata. Lo spostamento cioè non 


viene più considerato piccolo rispetto ad k. Peraltro, sottolineiamo | 
che la deformazione deve essere ancora piccola nel senso che il rela- | 
tivo tensore deve essere piccolo. Questo in pratica si traduce nella | 
condizione È < I, cioè lo spostamento di flessione deve essere pic- | 


colo rispetto alla dimensione / della lamina. 

La flessione della lamina è di solito accompagnata da varia- 
zioni di lunghezza!). Se la flessione è debole questo allungamento 
può essere trascurato, non altrettanto si può fare nel caso di fles- 


sione forte; cosí è evidente che in tali circostanze non esiste alcuna | 
« superficie neutra ». L’allungamento di flessione è una peculiarità | 
delle lamine che si distinguono in questo dalle sbarre sottili, che | 


possono essere curvate fortemente senza variazione di lunghezza. 
Questa proprietà delle lamine è di natura puramente geometrica. 
Consideriamo ad esempio una lamina piana circolare deformata in 


calotta sferica. Se la deformazione non modifica la lunghezza della į 
circonferenza, deve allungarsi il diametro; se resta invariato il] 


diametro, la circonferenza si contrae. 


L'energia (11,6) calcolata nel $ 11, che converremo chiamare į 
energia di flessione pura, rappresenta quella parte di energia dovuta | 
alla non uniformità della trazione e della compressione nello spes- | 


sore della lamina, in assenza di variazione della lunghezza. L'energia 
totale risulta dalla somma di questa energia e di quella che deriva 


dall’allungamento, che sarà denominata energia di allungamento. | 


Le deformazioni di flessione pura e di trazione pura sono state 
considerate nei $$ 141, 12, 13, e potremo quindi utilizzare diretta- 


mente quei risultati. Inoltre non abbiamo bisogno di esaminare la | 
struttura della lamina relativamente al suo spessore, pertanto l assi- 


mileremo ad una superficie bidimensionale senza spessore. 
Determiniamo preliminarmente il tensore di deformazione ricer- 


cando la trazione della lamina (considerata come una superficie) | 


sottoposta simultaneamente ad una flessione e ad una trazione nel 


suo piano. Sia u il vettore spostamento bidimensionale (di compo- | 
nenti 7, e u,) corrispondente ad una trazione pura; È continua a desi- | 
gnare lo spostamento trasversale di flessione. Allora l'elemento di | 
lunghezza della lamina non deformata d = dx? + dy? diviene | 


a seguito della deformazione 
dl? = (de + du.) + (dy + du)? + dt. 


1) Fa eccezione ad esempio la deformazione cilindrica di una lamina piana. 
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Scrivendo du, = da dz + Ts dy e analogamente per du, e db, 


si ottiene, trascurando termini di ordine superiore, 
adl? = di? + 2uag dx dxp» 
dove abbiamo definito 
üa 


1 , ĉup 1 0 0 
Ua8= ( dxg T da ) +3 dra Tg ° (14,1) 


(Gli indici greci qui e piú avanti assumono i valori z e y; persiste 
la convenzione sulla somma di indici ripetuti.) I termini quadratici 
nelle derivate di u, sono stati omessi, ma ovviamente non ha senso 
fare altrettanto per quelli in Z, visto che sono assenti i corrispondenti 
termini lineari. sn 

Il tensore degli sforzi o,g connesso alla trazione della lamina è 
definito dalle formule (13,2), dove uap è sostituito dal tensore totale 
di deformazione (14,1). L'energia di flessione pura è data dalla (11,6), 
che riscriviamo nella forma 


| Y, © dedy, 


ove ¥; (È) designa l’integrando che figura nella (11,6). Per quel 
che riguarda l’energia di trazione, riferita all’unità di volume della 


‘x Uapo 
lamina, essa, in base alle formule generali, è data da sb zB. L’ener- 


gia per unità di superficie si ottiene moltiplicando per k, talché 
l'energia totale di trazione può porsi nella forma 


| Ya (uas) di 
con 
W,=h Kantat., (14,2) 


In questo modo l'energia libera totale di una lamina fortemente 
curvata è 


Fiot= | IP: (0) + Ya (ao) df (14,3) 


Prima di affrontare il problema della deduzione delle equazioni 
dell’equilibrio, valutiamo i due contributi all’energia totale. Le 


derivate prime di È sono dell'ordine di $, ove l è la dimensione 
della lamina, le derivate seconde dell ordine $. Allora, la (14,6) 
mostra che Y, ~ En i . D'altra parte l'ordine di grandezza del 


` 2 4 
tensore Ugg È E, quindi F, ~ Eh $. Confrontando queste due 
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espressioni si vede che è legittimo trascurare W, solo se t? hk. 1 

La condizione di minimo per l'energia è ôF + $U = 0, ove U | 
è l'energia potenziale dovuta al campo delle forze esterne. Supporre- | 
mo ammissibile trascurare l’effetto delle forze di trazione esterne, | 
ove esistano, rispetto alle forze di flessione. (Questo è lecito se le Ì 
forze di trazione non sono troppo importanti, perché una lamina | 


sottile si presta più alla flessione che alla trazione.) Si ottiene allora 
per ÔU la stessa espressione del $ 12: 


ôU = — (Pot df, 


dove P è la forza esterna per unità di superficie della lamina. La | 


variazione dell'integrale l W, dj è stata calcolata al $ 12: 


h3E 


Non riportiamo qui gli integrali di contorno che figurano nella (12,3) | 


poiché questi danno condizioni ai limiti, che in questa circostanza 


non interessano e non figurano direttamente nelle equazioni del- | 


l'equilibrio. 


Calcoliamo infine la variazione di | WY, df. Si deve variare sia u 


che È. Si ha 


8 f Y, df = | ma Suas df. 


Qua, 


Le derivate dell’energia libera (per unità di volume), rispetto 
a Ugg, sono uguali a Ogg, pertanto dia = hogp. Sostituendo Ugg l 


(e3 
con la sua espressione (14,1), segue: 


5 | Y, df=h | Cap Sap df= 


_ hk 08ua | O8Ug a ast , ddt dt 
=z | ca deg 1 dia | deg deg t dra 3} d 


o, tenendo conto della simmetria di 046, 


6 | W.dj=h | oas { e + i È} dj. 


Integrando per parti, si ha 


6 | Yaf = -af p= bua tze (oas È) t Jaz. 


Anche qui non seriviamo gli integrali di linea sul contorno della 
lamina. 


Raggruppando i termini, si ottiene 


ôF tot + ôU = » 
=| {rta tti (00) Ta 


Questa relazione deve essere verificata identicamente quindi, annul- 
lando separatamente i coefficienti di ô e ua, si ha 


hE ô æ) 14,4 
as a (0203) =P (14,4) 
deg _ 0, (14,5) 

dxp 


Nel sistema appaiono tre funzioni incognite, cioè Ug, Uy e b. 
La soluzione definisce simultaneamente la forma della lamina 
deformata (Ẹ (x, y)) e la trazione. Le equazioni (14,4) e (14,5) si 
semplificano se si ricorre alla funzione x legata a Oa p dalle (13,7). 
La (14,4) si riscrive allora 
ME ay 9% | PX 9% og 0%__9% \_p, (14,6 
12 (1—0?) Ah (E at dr dy? dx ôy sa) (14,6) 
Le equazioni (14,5) sono automaticamente soddisfatte dalle (13,7). 
Bisogna stabilire ancora un'equazione che si ottiene eliminando ug 
dalle relazioni (13,7) e (13,2). Sin 

Si procede cosí: esprimiamo uag per il tramite di ogg. Si ha 

1 _i+o 

Uxa = + (Oxx — 00,y), Uyy 7 E (Oyy — 00xx): Uxy = TE o 


xy’ 


Sostituendo a Uap la loro espressione (14,1) e a Gag le loro espres- 
sioni (13,7) segue: ` 


1 / & Gei 
( dg DE), 


dun y L (4 24 
dx + 2\ 07 E \ y? 
uy 4/8 °=4( aA _ TX) 
3y +a (a) Sr(a a) 
üy du, a _ L 2(1+0) x% 
da dy + da dy E dx ðy ` 
a? i i 2 lla seconda -2 
Applicando 7 alla prima uguaglianza, 3 ê la i ® aa 
alla terza, sommando le prime due e sottraendo Pultima si ottiene 
ag 0% —( aL )}= 14.7 
AHE { ðr? ôy? dx dy 0. (14,7) 


ioni itui il si leto delle 
Le equazioni (14,6) e (14,7) costituiscono il sistema comp 
equazioni delle lamine sottili in flessione forte (A. F öppl, 1907). 
Sono equazioni assai complesse e non si può fornire, anche nei casi 
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più semplici, la soluzione esatta. Si 
lineari. 


Consideriamo il caso particolare della deformazione delle mem- 
ne. Si denomina membrana una lamina sottile tesa fortemente da 
forze applicate al bordo. Si possono trascurare le tensioni longitu- 
dinali supplementari dovute alla flessione della lamina e conse- 
guentemente considerare che le componenti di Oap siano semplice- 
mente uguali agli sforzi di trazione esterni costanti. Nella (14,4) 


si può trascurare il primo termine rispetto al secondo 
l'equazione d’equilibrio 


osservi che sono equazioni non 


bra 


e si ottiene 


(14,8) 


con condizione ai limiti ¢ = 0, sul contorno definito dal bordo 
della membrana. Si tratta ora di un'equazione lineare. Un caso 
particolarmente semplice è quello in cui la trazione è isotropa, cioè 
non dipende dalla direzione. Sia 7 il valore assoluto della forza di 
trazione applicata al bordo della lamina, per unità di lunghezza del 
bordo. Allora Zog = Tag: e l'equazione dell’equilibrio è 


TA+P=0, (14,9) 


PROBLEMI 
1. Determinare lo spostamento di flessione di una lamina in funzione 
della forza; la flessione è supposta cosi forte che TY h. 
Soluzione. Valutando i termini nell'equazione (14,7), si vede che y ~ ER. 
Quando Z% h, il primo termine nella (14,6) è piccolo rispetto al secondo, d'or- 


3 
dine di grandezza 1 ~ DE (l rappresenta le dimensioni della lamina). Con- 


frontando con la forza esterna si ha 
t ( BP \ +3 
Eh ) 4 


Allora % va come la radice cubica della forza. 


2. Determinare la deformazione di una membrana circolare, di raggio R, 
disposta orizzontalmente nel campo di gravità. 


Soluzione. Si ha P=p gh; in coordinate polari la (14,9) diventa 


t d 0 \_ pgh 3 F i ae Dn 
ir (r F)=- T . La soluzione che si mantiene finita per r=0 
e che soddisfa la condizione {=0 per r=R, è 

LER po p 
= 4T (R2—r?). 


$ 15. Deformazioni degli inviluppi 


Nel parlare della deformazione di lamine sottili, ci siamo fin 
qui riferiti al caso in cui, nello stato non deformato, queste lamine 
sono piane. Le deformazioni di lamine, che nello stato naturale sono 
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curve (sono dette inviluppi), DIRO delle e che le dif- 
i dalle deformazioni delle lamine piane. . , 

R che accompagna la flessione di una lamina E 
è un effetto del secondo ordine relativamente allo spostamento di 
flessione, il che viene espresso, per esempio, dal fatto che il e 
di deformazione (14,1) che definisce una tale trazione RITO 3 è 
termini quadratici in È. La situazione è tutt'altra nel caso di ri or 
mazioni di inviluppi: la trazione qui è un effetto del DIDO ordine 
e di conseguenza ha un ruolo maggiore, anche nel caso di Peon 
debole. Questa proprietà è evidente se si considera il caso piú an 
plice della trazione uniforme di un inviluppo sferico. Se w pen i 
subiscono un uguale spostamento radiale ģ, la lunghezza ; e, du 
tore aumenta di 2x%. L’allungamento relativo è dato da SaR = E° 
quindi il tensore di deformazione è proporzionale alla prima a 
di &. Questo effetto scompare per R + œ, cioè quando la curva L- 
tende a zero, quindi resta confermato che si ha a che fare con un 
proprietà specifica, connessa alla curvatura dell inviluppo. 

Sia R l'ordine di grandezza del raggio di curvatura dell’inviluppo, 
che coincide abitualmente con l’ordine di grandezza delle sue dimen- 
sioni. Allora il tensore di deformazione di trazione che accompagna 


È 


la flessione è dell’ordine di grandezza di -=-, il corrispondente tensore 
degli sforzi è ~£ i; dalla (14,2) segue che l’energia di deformazione 


i i A 1 ia di 
(per unità di superficie) è dell'ordine di Ek ($) energia 
ț2 


va: Il rapporto 
i ini è (E), cioè de. Sottolineiamo anche che 
tra questi due ordini è (+) , cioè grande. 
questo rapporto viene ad essere indipendente dal legame tra la gran- 
dezza della flessione È e lo spessore k, mentre si ricorda che nel caso 
delle lamine piane in flessione la trazione aveva un ruolo solo per 
de 5 . . ss ” 
: A alcuni casi si presenta un tipo particolare di flessione ni invi- 
luppi, non accompagnata da trazione. Questo si verifica ne eo 
di una superficie cilindrica (aperta sopra e sotto), che può essere 
deformata senza trazione, se durante la flessione tutte le generatrici 
restano parallele tra loro (l’inviluppo è in qualche modo compresso 
lungo una generatrice). Deformazioni siffatte, senza trazione, sono 
geometricamente possibili se l’inviluppo possiede bordi liberi (cioè 
se non è chiuso), ovvero, se è chiuso, quando il segno della curvatura 
varia al variare dei punti. Cosî una superficie sferica chiusa non 
può essere deformata senza trazione ma se ha un foro (a bordo libero), 
queste deformazioni sono possibili. Poiché l'energia di flessione A 
è piccola rispetto all'energia di trazione, è chiaro che se un. Lo 
inviluppo è in grado di ammettere deformazioni senza trazione, 


flessione pura è, come prima, dell’ordine di £k? 
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saranno proprio queste, in generale, le deformazioni che effettiva- j 
mente avranno luogo sotto l’azione di forze esterne. La richiesta | 
che si abbia una flessione senza trazione impone delle restrizioni | 
essenziali sui possibili spostamenti u,. Queste condizioni sono pura- 4 
mente geometriche e possono essere espresse sotto forma di equazioni | 
differenziali che entrano a far parte del sistema completo delle #8 
equazioni dell’equilibrio. Non entreremo in merito su questo argo- $ 


mento. 


Se la deformazione dell'inviluppo avviene con trazione, gli | 


sforzi di trazione in genere dominano rispetto agli sforzi di fles- 


sione, che possono essere trascurati (la corrispondente teoria degli ; 


inviluppi è detta di membrana). 


L’energia di trazione dell’inviluppo può calcolarsi a partire I 


dall’integrale 


Fro=5 | lapoap df (15,1) | 


esteso alla superficie. Qui uap (a, B = 1, 2) è il tensore di defor- ij 
` maZione bidimensionale, espresso in un opportuno sistema di coor- | 
dinate curvilinee; il tensore degli sforzi Cap è Connesso a up dalle | 
(13,2), che possono essere scritte con notazione tensoriale bidimen- į 


sionale 


Ca = Ta [(1—0) uas + Tôagtyyl. (15,2) Í 


Il caso in cui l’inviluppo è sottoposto a forze concentrate tra- 
sversali esige un'analisi particolare. Forze simili possono evidente- | 
mente essere le forze di reazione con cui gli appoggi agiscono sull’in- | 
viluppo nei punti (o lungo le linee) di contatto. Le forze concentrate | 


deformano l'inviluppo in una piccola regione attorno al punto di 


applicazione. Sia d l’ordine di grandezza di questa regione (area © 
~d?) per la forza f applicata in un punto. Poiché la flessione è varia | 


sensibilmente sulla distanza d, l'energia di flessione (per unità di 
2 
area) sarà dell’ordine di Ek? 5 , el’energia di flessione totale (sul- 


l’area ~d?) dell'ordine di Eei. Il tensore di deformazione di tra- 


zione è sempre di ordine ~ È , l energia totale della trazione dovuta 


2 
alla forza concentrata ~ Eh he, L'energia di flessione cresce, 


mentre l'energia di trazione decresce, quando d diviene piú piccolo, 
quindi è chiaro che si dovrà tener conto di entrambe queste due 
energie quando si determinerà la deformazione nell'intorno del 
punto di applicazione della forza concentrata. Per quanto riguarda 


EQUILIBRIO DI SBARRE E LAMINE 81 


l'ordine di grandezza d della regione flessa, questo si Do dalla 
condizione di minimo della somma delle due energie. Si ha 


lora l'energia —E4°{?/R. Variando questa energia rispetto a È 
gs al E forza f, si ottiene per la grandezza 
freccia ĝ: ~ fR ì DE A 
‘a K i forze che agiscono sull’inviluppo sono A 
mente grandi, la sua forma potrà variare notevolmente per e RI 

di piegamento!). In questo caso specifico, la determinazione de 
deformazione in funzione dei ca- 
richi applicati esige uno studio í 
particolare?). e 

Consideriamo un inviluppo con- 
vesso (i cui bordi siano mantenuti 
in modo da assicurare l’indeforma- 
bilità geometrica globale) sottopo- TA E 
sto ad una grande forza concentrata d 
f, diretta secondo la normale inter- ' / 
na alla superficie. Supporremo per | / 
semplicità che l’inviluppo sia una i 
regione sferica, di raggio R. La re- . R 
gione deformata sarà una calotta 
sferica, con configurazione all’incir- / 
ca simmetrica di quella iniziale / 
(la fig. 9 rappresenta una sezione 
meridiana dell’inviluppo). Si tratta 
di determinare le dimensioni della 
deformazione in funzione della 
forza. l , sea 

La maggior parte dell pria 

tica è localizzata in una stretta i si 
ui nei pressi del bordo della regione, dove la flessione Di si 
viluppo è relativamente importante (tale regione è detta banda di 
flessione, la sua larghezza è indicata con d). Valutiamo questa energia 
supponendo che il raggio della calotta sferica r sia molto minore 
di R; allora l'angolo œ è molto minore di 1 (fig. 9). In queste con- 
dizioni r = R sen æ ~ Ra e la freccia H = 2R (1 — cosa) ~ Ra 3 
Denotiamo con ¢ lo spostamento dei punti nella banda di flessione. 
Esattamente come sopra, si trova che le energie di flessione lungo 


1) Nella letteratura scientifica anglosassone: « buckling » (N.d.T). 


i qui i i i troverà 

2) I risultati qui esposti sono dovuti a A. V. Pogorelov (1960). Si tro à 

dla iù dettagliata del problema e di questioni similari nel suo libro: 
Teoria degli inviluppi per deformazioni transcritiche, 1965 (ed. russa). 


6-0630 


82 i CAPITOLO II 


il meridiano e di trazione lungo un parallelo!), per cm? di superficie, | 


hanno rispettivamente ordini di grandezza 
g g 
Eh? >, e EhGr. 


L'ordine di grandezza dello spostamento È si determina nel caso 


considerato geometricamente: la direzione del meridiano varia 


sulla distanza d dell'`angolo ~g e si ha 7 — ad ~ rd/R.Moltiplicando a 


per l'area della banda di flessione (~rd), si ottengono le energie 
3r? hdr? 
E R?d E Ri 


Nuovamente si deduce dalla condizione di minimo per la loro somma . 


d ~ VhR, Venergia elastica totale è allora — Ær? (h/R)%2, ovvero?) 


cost. Eh"? r” 
R 


In questa deduzione si è supposto d «€ r; allora la (15,4) è vera se?) |; 
Rh 3 
73° & 1. (15,5) | 


Si ottiene la dipendenza cercata della freccia H dalla forza 
applicata f, uguagliando quest’ultima alla derivata dell'energia 
(15,4), rispetto ad H; si ha 

f2R? 


H ~ Ear. (15,6) 


Osserviamo che tale relazione è non lineare. 

Infine supponiamo che la deformazione (il piegamento) del- 
l'inviluppo risulti da una pressione esterna uniforme p. Il lavoro 
delle forze è allora p AV, dove AV ~ Hr? ~ H°R è la variazione 
del volume, delimitato dall’inviluppo, a seguito del piegamento. 
Annullando la ‘derivata dell'energia libera totale rispetto ad H 
(della differenza dell'energia elastica (15,4) e di questo lavoro), si ha 


Hesse (15,7) 


1) In prima approssimazione, la curvatura dell’inviluppo non ha effetti 
sulla flessione secondo il meridiano talché, come nel caso della flessione cilin- 
drica di una lamina piana, non c’è allungamento secondo il meridiano. 

2) Un calcolo più preciso dà per il coefficiente il valore cost = 1, 2 (41 — 
— 02} SA. 

8) A seguito del piegamento, gli strati esterni della calotta sferica diventano 
interni e quelli interni esterni: i primi quindi si comprimono, i secondi si dila- 
tano. La trazione (o compressione) relativa è ~hA/R, cosicché l'energia totale 
nella zona del piegamento è 


h2 
pe sai 2 
E (x) hr, 


Per la condizione (15,5) essa è effettivamente piccola rispetto all'energia nella 
banda di flessione (15,4). 


2 (15,4) 
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Il carattere di questa dipendenza di H da p (come l'inverso del qua- 
drato) indica che lo stato di piegamento, in questo caso, è instabile. 
Il valore di H definito dalla (15,7) corrisponde ad uno stato di equi- 
librio instabile per un dato valore di p: il piegamento aumenta spon- 
taneamente oltre questo valore di H, diminuisce al di sotto (si. 
verifica facilmente che la (15,7) corrisponde ad un[massimo e non 
ad un minimo dell'energia totale). Esiste un valore critico del carico 
esterno p = Perit, Oltre il quale le perturbazioni, piccole quanto 
si vuole, si amplificano. Si può valutare tale valore critico come 
quello per cui la (15,7) dà H ~ k: 


2 
pont E dr. (15,8) 


Per quanto riguarda la teoria degli inviluppi ci limitiamo a questa 
rapida rassegna e agli esempi semplici che seguono. 


PROBLEMI 


4. Dedurre le equazioni dell'equilibrio di un inviluppo sferico (di raggio R} 
deformato simmetricamente rispetto ad un asse passante per il suo centro. 

Soluzione. Identificheremo i punti: dell’inviluppo per mezzo degli angoli 
0 e @ di un sistema di coordinate sferiche, con centro nella sfera e come asse 
polare l’asse di simmetria dell’inviluppo deformato. ; 

Sia P, la forza radiale esterna ripartita sull'unità d’area della superficie 
dell’inviluppo. Questa forza deve essere compensata dalla risultante radiale 
delle forze degli sforzi interni che agiscono tangenzialmente sull’elemento del- 
l'inviluppo. Allora si ha 


L (099-+ 000) = Pre (a) 


Questa equazione è del tutto analoga all’equazione di Laplace che determina 
la differenza di pressione in due mezzi, dovuta alla tensione superficiale ehe 
agisce sulla superficie di separazione. : 

Sia Q, (9) la risultante lungo z (asse polare) di tutte le forze esterne che 
agiscono sulla parte dell'inviluppo situata al di sopra del cerchio parallelo 0 = 
= cost. Questa forza deve essere equilibrata dalla proiezione sull'asse z degli 
sforzi, 2xR sen 0 hogg che agiscono sulla sezione 2xR% sen 0 dell’inviluppo 
secondo il detto cerchio. Si ha 


21R h sen? Boga = Q; (0). (2} 


Le equazioni (1) e (2) determinano la distribuzione degli sforzi, il tensore 
di deformazione è dato quindi dalle formule 


i 1 
Uge="<7 (000 — COR); Ugg = E (Opp— 9060); Uap=0 (3) 
e il vettore spostamento dalla soluzione delle equazioni l 
1 du 1 
v= (Ret). = uog=-7 (U000tg0+u7). a) 
2. Determinare la deformazione di' un inviluppo semisferico, bombato- 


verso l’alto, sotto l’effetto del proprio peso; i bordi della cupola possono spo- 
starsi liberamente sull'appoggio orizzontale (vedi fig. 10). 
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Soluzione. Si ha 
P, = —p gk cos 0, 
Q, = —2n R? (1 — cos 0) p gh 


(Q, è il peso totale dell’inviluppo al di sopra del cerchio 0 = cost). Dalle (1), 
(2) discende 


= Rpg 
9002 — F cos0 ’ 


1 
Orr = Rpg (rat o) ‘ 


Si calcolano ugg 2uoe per il tramite delle (3), quindi ug e u, con le (4); la costan- 


Fig. 10 


te d'integrazione della prima equazione (4) è determinata dalla condizione 


uo = 0 per © = n/2. Si ha infine 


R? 
n= Fee lto Hth (1 -+ cos 9 | sen 0, 


u= eta, p- cos 8— cos 0 ln (1+c0s0) | . 


Il valore di u, per 9 = n/2 dà lo spostamento orizzontale dell'appoggio. 


3. Determinare la deformazione di un inviluppo semisferico, con bordi i 


fissati, la cupola diretta verso il basso e riempita di liquido (vedi fig. 14); si 
può trascurare il peso dell’inviluppo rispetto al peso del liquido. 
Soluzione. Si ha 


P, = pogR cos 9, Pa=0, 
8 
3 
== 2nR? | Pr cos 0 sen 0 do = SEE ae. (1 — cos? 0) 
% 


(Po è la densità del liquido). Dalle (1) e (2) discendono 


R°pyg 1—cos? 8 _ R?pog (—1+3 cos9—2 cos? 0) 
3h seno > PP 3h sen? è . 
Per gli spostamenti si ha 


R3 4+0 0 
u= PREUtTO. sen 0 gt (1+cos 9 |, 


Goo = 


[cos 81m (1+ cos g—14 2e . 


u.= Rpg (1+0) 
1+0 


ro 3Eh 


EQUILIBRIO DI SBARRE E LAMINE 85 


Quando 9 = n/2, u, non si annulla, contro l'attesa. Questo significa che la 
flessione dell’inviluppo è cosí forte nei pressi della linea su cui è fissato, che la 
soluzione ottenuta perde di validità. 


Fig. 11 


4. Un inviluppo avente la forma di una calotta sferica poggia con i suo 
bordi su un sostegno fisso (vedi fig. 12). Determinare la freccia risultante dal 
peso proprio Q dell'inviluppo. 

— Soluzione. La deformazione si produce essenzialmente nei pressi dei bordi 
che si raddrizzano lateralmente (linea tratteggiata nella fig. 12). Allora vo 
è piccolo rispetto a u, = ġ; poiché & decresce rapidamente quando ci si allon- 
tana dalla linea d'appoggio, si può assimilare la deformazione a quella di una 


tal? 


Fig. 12 


lamina piana lunga (di lunghezza 21 sen œ). Questa deformazione consta di 
una flessione e di una trazione. L'allungamento relativo della lamina è in ogni 
punto {/R (R è il raggio dell'inviluppo); quindi l'energia di trazione per unità 
di volume è 5RI° Consideriamo come variabile indipendente la distanza dalla 
linea d'appoggio; per l’energia totale di trazione si ha 


hE 
Fi tot= 2A sen & DRI f %2 dx. 


L’energia di flessione vale 


— RE dE \ 2 
Fr sot =2nR sen amriy | (E) dz. 


Variando rispetto a ¢ la somma Fiot=F1 tot tF? tots si ha l'equazione 


dit, 12(102) 
dit ppi 57% 
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Quando z + co, È deve tendere a zero, e per z = 0 debbono essere soddisfatte 
le condizioni ai limiti di annullamento del momento delle forze; ¢” = 0, e le 
condizioni di uguaglianza della forza normale alla superficie dell’inviluppo, 
dovuta alla flessione, con la componente della forza di gravità: 


kE 
2n sen a BUA =Q coso. 


La soluzione che soddisfa queste condizioni è 
= Ae ** cos uz, 


dove 


n=[ 3079 1/4 A=LQ0080 3R? (1-02) 71/4 
hk? R? i ~ Eh [ 81h? ] bi 


La freccia è 


a=%(0) cos a= A cos a. 


$ 16. Torsione di sbarre 


. Consideriamo ora le deformazioni di sbarre sottili: questo caso | 
si distingue da tutto quello che abbiamo sin qui esaminato per il fatto | 
che il vettore spostamento u può essere grande anche per piccole | 
deformazioni, cioè per piccoli u;z*). Cosí, quando si piega una sbarra | 
sottile e lunga, le sue estremità possono spostarsi considerevolmente | 
nello spazio, anche quando gli spostamenti relativi dei punti vicini 4 


sono piccoli. 


Esistono due tipi di deformazioni di una sbarra che possono | 
provocare uno spostamento grande delle diverse parti: la flessione | 


e la torsione. Cominceremo con l’esaminare quest’ultima. 
La torsione è una deformazione per cui nella sbarra, che pure 


resta rettilinea, ciascuna sezione ruota di un dato angolo rispetto i 


alle sezioni adiacenti. Se la sbarra è lunga, basta una leggera torsione 
perché sezioni sufficientemente distanti l'una dall'altra ruotino 


di un angolo considerevole. Le generatrici della superficie laterale i 


della sbarra, parallele al suo asse, in seguito alla torsione diven- 
gono eliche. 

Consideriamo una sbarra sottile, rettilinea, di sezione arbitraria. 
Come sistema di coordinate fissiamone uno con asse z lungo l’asse 
della sbarra e origine in un qualunque punto interno. Definiamo 
angolo di torsione ©, l'angolo di rotazione per unità di lunghezza, 
cioè, due sezioni trasversali distanti dz ruotano l'una rispetto all’al- 


tra di un angolo dọ = t dz (talché =D). La deformazione della 


torsione, cioè lo spostamento relativo delle parti vicine, è supposta 
piccola. Questo caso si verifica quando la rotazione relativa di sezioni 


1) Fa eccezione la trazione semplice, senza alterazione della forma: se la 
trazione è debole, il vettore u è piccolo al pari di ip. 
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che si trovano a distanza dell'ordine delle dimensioni trasversali R 


della sbarra è piccola: 
TRKI. (16,1) 


Consideriamo un piccolo tronco di sbarra nei pressi dell'origine 
e determiniamo lo spostamento u in questa regione. Prendiamo come 
sezione di riferimento quella coincidente col piano x, y. È noto 
che quando il raggio vettore r ruota di un angolo dg la sua estre- 
mità libera si sposta di 


ôr = [6g r], (16,2) 


ove dg è un vettore avente modulo pari all’angolo di rotazione e 
direzione parallela all’asse di rotazione. Nel nostro caso la rota- 
zione avviene attorno all’asse z, conseguentemente i punti di coor- 
dinata z ruotano, rispetto al piano z, y, dell’angolo tz (nell’intorno 
dell'origine, t può essere assunto costante); la (16,2) fornisce allora 
le componenti u, e u, del vettore spostamento 


Uy = TZT. (16,3) 


Nel corso della torsione, in generale, i punti della sbarra si spo- 
stano anche lungo l’asse z. Questo spostamento è nullo per t = 0, 
pertanto per piccoli valori di t lo si potrà assumere nella forma 


uz = Tp (z, y), (16,4) 


ove W (z, y) è una certa funzione di x e y, detta funzione di torsione. 
A seguito della deformazione descritta dalle (16,3), (16,4), ciascuna 
sezione trasversale ruota attorno all'asse z e contemporaneamente 
si incurva, cessando di essere piana. Notiamo che, avendo scelto 
in modo determinato l'origine sul piano z, y, abbiamo con ciò 
« fissato » un punto della sezione che pertanto non può spostarsi 
su questa sezione (ma può scorrere lungo l’asse z); ovviamente 
cambiare l'origine delle coordinate non comporta alcun mutamento 
essenziale nella descrizione della deformazione di torsione, tradu- 
cendosi in una semplice traslazione della sbarra, che è appunto 
irrilevante. i 

Noto u, possono determinarsi le componenti del tensore di defor- 
mazione. Poiché u è piccolo nella regione in considerazione, potremo 


Ux = —T 3Y, 


scrivere Uig = + (LI +72) . Si ha in definitiva 
Uszy = lyy =Uxy = Ug = 0, 
ED ica AE zra 
Uxz = 5 (5 v) s Uyz DI ( öy +2) A (16,5) 


Notiamo che wu; = 0, talché la torsione avviene senza variazione di 
volume, e quindi è una deformazione di puro scorrimento. 
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Per le componenti del tensore degli sforzi, si ha 


Oxx = Oy =0,,= Oxy = 0, 


Cx = 2UUz, = HT (£2 m= }, Oyz = 24Uy, = UT (+2) (16,6) | 


(risulta più comodo qui servirsi del modulo di scorrimento p al posto 
di E e di 0). Sono diverse da zero solo 0,, € 0,, cosicché le equazioni j 


dell'equilibrio g5 = 0 si riducono all’equazione 


d0,x ôO iy 
dr dy 


Sostituendo la (16,6), si trova che la funzione di torsione deve soddi- | 


sfare la 


Aw=0, (16,8) | 


dove A è l'operatore di Laplace bidimensionale. 


Conviene tuttavia usare un’altra funzione ausiliaria y% (z, y)| 


definita dalle 


dx 


Oxz = 2UT -y Ù 


in quanto per questa funzione risultano più comode le condizioni | 
ai limiti sul contorno della sezione della sbarra (vedi più avanti). | 


Dalle (16,9), (16,6) segue: 


dp _ ôy, dp _ r2 l ; 
a It Po x 235° (16,10) i 


dy ? dy 


Derivando la prima uguaglianza rispetto ad y, la seconda rispetto { 


ad z, e sottraendo, si ha per x 


di quella che si è presentata nel corso dello studio della flessione 
per lamine sottili. Gosî dunque si deve avere sulla superficie laterale 
della sbarra Cikk = 0; poiché l’asse z è l’asse della sbarra, la nor- 


male n ha come componenti ny e ny, e l'equazione si riduce alla $ 


Oza F Ozny = 0. 
Sostituendovi le (16,9), si ha 


s0; (46,7) | 


d 
o= 215%, (16,9) | 


Ayx = 1. (16,114) | 


Per determinare le condizioni ai limiti, sulla superficie della į 
sbarra, osserviamo che, essendo la sbarra sottile, le forze esterne | 
che agiscono sulla superficie laterale sono piccole rispetto agli | 
sforzi interni e potranno essere considerate nulle (relativamente $ 
alla ricerca delle condizioni ai limiti). Questa circostanza è l’analoga | 
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Ora, le componenti della normale al contorno piano (al contorno 
d dz 
della sezione della sbarra) sono n = — 5 , hy = gj» ove T O y sono 


le coordinate dei punti del contorno e dl l'elemento della lunghezza 
dell'arco. Allora si ha 


C CA E E: E 
Fe de + gy == 


cioè y = cost sulla linea di contorno della sezione. Poiché nella 
definizione (16,9) intervengono solo le derivate di x, ovviamente 
essa stessa è determinata a meno di una costante additiva. Se il 
contorno è semplicemente connesso si potrà, senza perdita di gene- 
ralità, prendere come condizione al limite dell'equazione (16,11) 1) 


E (16,12) 


Ma se il contorno non è molteplicemente connesso, y avrà diversi 
valori costanti su ciascuna delle curve chiuse che costituiscono il 
contorno. Quindi y potrà essere presa nulla solo su una di tali curve, 
per esempio sul contorno esterno (Co nella fig. 13). I valori di % 


PDN 
de) 


Fig. 13 


sulle altre componenti del contorno sono assegnati dalla condizione 
che deriva dal fatto che lo spostamento u, = TY (z, y) sia una fun- 
zione univoca delle coordinate. Cioè a dire, se p (7, y) deve essere 
univoca, deve annullarsi l’integrale del suo differenziale dy esteso 
ad una curva chiusa. Allora dalle (16,10) segue: 


faym (a+) 
= -2$ (2 dy— dx) — $ (zdy—y da)=0, 


1) Il problema della determinazione della deformazione. di torsione a par- 
tire dall'equazione (16,11) con condizione al limite (16,12) coincide; formalmente 
col problema, della determinazione dello spostamento di flessione di una mem- 
brana piana, con carico uniforme (cfr. equazione (14,9). i 

È da notare l’analogia idrodinamica: la distribuzione delle velocità 
v (x, y) di un fluido viscoso nella sezione di un tubo è definita da un'equazione 
della forma (16,11); alla condizione limite (16,12) corrisponde la condizione 
v= 0 sulle pareti, immobili del tubo (vedi VI, $ 417 
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ovvero 


ôx, 
GL a=-s, (16,13) 
-Ux 


dove) zn è la derivata nella direzione della normale esterna al con- 


torno ed $ l'area delimitata da i 

i questo contorno. Applic 
(16,13) a ciascuna delle curve chiuse C,, Ca, ..., si Larini la 
condizioni richieste. É ' s 


Troviamo l'energia libera della sbarra torta. L'energia per unità | 


di volume è 


— Sinti _ 1 
F J = OyzUxz + OyzUyz > dm (0%: + og), 


cioè, dalle (16,9), 
F= ope (F) + (2) ]= 2w (vg, 


V designa il gradiente bidimensionale. Inte ull’ 
V t ) . grando sull'area della 
sezione trasversale si ottiene l'energia per unità di lunghezza, che 


nr . CT? 
si scrive come —- , dove 


2 
C=4n { (va? dij 


è detto rigidità di torsione della sbarra. L' i i 
$ getto ri . L'energia elastica totale 


Farar=$ | Cr da, (16,14) 


l'integrale è esteso alla lunghezza della sbarra. 
Scrivendo 


(VX)? = V (XVX) — xAx = V (XVX) + x 


æ trasformando l'integrale del primo termine in i 
; ne in integrale - 
torno della sezione della sbarra, si ha 8 sul con 


ð 
C=4p yZ d+ 4u | xdr. (16,15) 


Se il contorno è semplicemente connesso, il primo termine scompare 
in virtú della condizione al contorno y = Q e resta 


C=4p | xdxdy. (16,16) 
Se la frontiera è molteplicemente connessa (vedi fig. 13), posto 


x = 0 sul contorno esterno Cp, designando con i i i 
i 1 no I ( Xr i valori costanti 
«di y sui contorni interni C}, si ha per il tramite della (16,13) 


C = 4p D) aSr +41 È x ax dy (16,17) 
R 
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(si osservi che nell'integrazione del primo termine della (16,15) 
il contorno C, è descritto in senso antiorario, Cp in senso opposto). 

Consideriamo il caso più usuale di torsione, quando uno degli 
estremi è fissato e le forze esterne sono applicate all’altro estremo. 
L'effetto delle forze dovrà essere una torsione, ogni altra deforma- 
zione, per esempio la flessione, essendo esclusa, cioè si ha una coppia 
di forze che torcono la sbarra attorno al proprio asse. M indicherà 
il momento di tale coppia. 

Allora sarà naturale attendersi che l'angolo di torsione © sia 
costante lungo la sbarra. Si potrà constatare che è effettivamente 
cosí, partendo dalla richiesta di minimo dell'energia libera totale 
della sbarra in equilibrio. L'energia totale della sbarra deformata 
è uguale ‘alla somma Fear + U, ove U è l'energia potenziale dovuta 


all’azione delle forze esterne. Sostituendo T = f nella (16,14) e 
facendo una variazione rispetto a @, si ha 


87 (Cc (ZŁ) a2+60— f CEL 4% deU =0 


Ovvero, integrando per parti, 
— | c ögdz+ 6U + Crp =0. 


Nell'ultimo termine del primo membro si intende la differenza dei 
valori corrispondenti ai due estremi di integrazione, cioò sulle estre- 
mità della sbarra; una di queste è fissa, per esempio quella inferiore, 
talché ivi $p = 0. Per quanto riguarda 8U, questa variazione, col 
segno cambiato, dà il lavoro effettuato dalle forze esterne nella rota- 
zione ôg. Ora, è noto dalla meccanica che il lavoro di una coppia di 
forze in una rotazione $q è dato da M 8g. Poiché non vi sono altre 
‘forze esterne, si ha SU = —M ôọ, e quindi, 


{Ci öp dz+ôp (-M+C7)=0. (16,18) 


Nel secondo termine si prende il valore nell'estremo superiore. La 
variazione di dg è arbitraria nell’integrale su dz, quindi 


dt 
Ca” . 


cioè 

t = cost. (16,19) 
Dunque l'angolo di torsione è costante lungo tutta la sbarra. La 
rotazione della sezione superiore rispetto a quella inferiore è uguale 
a tl, dove I è la lunghezza della sbarra. 
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Nell’equazione (16,18) deve annullarsi anche il secondo termine. i 


Il valore dell'angolo di torsione è 


PROBLEMI 


i. Determinare la rigidità di torsione di una sbarra di sezione circolare,. 


di raggio R. 


. Soluzione. Le soluzioni dei problemi 1-4 coincidono formalmente con quelle | 
dei problemi del moto di un liquido viscoso in un tubo di uguale sezione (vedi | 
nota, pag. 89); alla quantità Q di liquido che scorre attraverso la sezione del 4 


tubo corrisponde qui C. 


Per una sbarra di sezione circolare (l'origine delle coordinate è presa nel 
centro della Sezione) si ha 


Rigidità di torsione 


Si deduce per w dalle (16,10) p = cost. In virti delle (16,4) a p costante corri 


sponde una traslazione della sbarra lungo l’asse z; si potrà dunque porre p = 0; | 


le sezioni trasversali della sbarra circolare restano piane nella torsione. 
2. Stesso problema per una sbarra a sezione ellittica, di semiassi a e b. 
Soluzione. Rigidità di torsione 


a3b3 
Cau 
La distribuzione degli spostamenti longitudinali è data dalla funzione di tor- 
ione 
b2? — a 
= ipa A 


(gli assi coordinati sono presi sugli assi dell'ellisse). Z 


lato 3 Stesso problema per una sbarra con sezione a triangolo equilatero (di 
a). 


Soluzione. Rigidità di torsione 


Funzione di torsione 
H - - 
p=- ME V3 +e V3—y), 


l'origine, è nel centro del triangolo, l’asse x è disposto lungo una delle altezze. 
. o problema per una sbarra avente la forma di i 
e sottile (larghezza d, spessore k « d). a di una lamina lunga 


. Soluzione. Il problema è equivalente a quello dell i i 
liquido viscoso entro pareti piane parallele: quello dello scorrimento di un 


— p dk? 


C 3» 


, (16,20) | 
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5. Stesso problema per un tubo cilindrico (raggio interno Ry, esterno Rẹ). 
Soluzione. La funzione 


{in coordinate polari) soddisfa la (16,13) sulle due frontiere della sezione anulare 
del tubo. Si trova con la (16,17) 
RA R4 
C=pun 7 . 
6. Stesso problema per un tubo a parete sottile, di sezione arbitraria. 
Soluzione. La parete del tubo è sottile, si può quindi ammettere che, lungo 
lo spessore h, y vari da zero su una faccia a Xi sull’altra, secondo la legge lineare 


X=%1 È (y è la coordinata secondo lo spessore della parete). Allora la (16,13) 


da aL = S, L ò il perimetro della sezione del tubo, S l'area delimitata dal 


contorno. Il secondo termine nella (16,17) è piccolo rispetto al primo, quindi si 
ottiene 
__ 4hS 


C=T77* 


Se si taglia il tubo lungo una generatrice, la rigidità di torsione decresce note- 
volmente (conformementezal risultato del problema 4), divenendo 


uLhS 


C= 3 e 


$ 17. Flessione di sbarre 


Quando si incurva una sbarra, alcune sue parti si allungano, altre 
si contraggono. Le linee della parte convessa della sbarra si allun- 
gano, quelle della parte concava si contraggono; come nel caso delle 
lamine, vi è nella sbarra, secondo la lunghezza, una superficie 
« neutra », che non subisce né trazioni né compressioni. Essa separa 
le regioni della compressione da quelle della trazione. 

Cominciamo studiando la deformazione di flessione in un piccolo 
tronco della sbarra, dove la flessione può considerarsi debole; inten- 
diamo con ciò che insieme col tensore di deformazione debbono 
restare piccoli gli spostamenti assoluti della sbarra. Prendiamo un 
sistema di coordinate con origine sulla superficie « neutra », nel 
tronco in considerazione. L'asse z è diretto come la sbarra (non 
deformata); supponiamo che la flessione avvenga nel piano z, 21). 


1) Quando la flessione della sbarra è debole, si può ritenere che avvenga 
in un piano; questo è fondato sul fatto ben noto in geometria differenziale, 
che la deviazione di una curva debolmente torta, a partire dal suo piano (la 
torsione della curva), è un infinitesimo d'ordine superiore rispetto alla cur- 
vatura. 
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Cosî come per il caso della flessione delle lamine e torsione delle + 
sbarre, nella flessione delle sbarre sottili le forze esterne che agiscono } 


sulla superficie laterale della sbarra sono piccole rispetto agli sforzi 
nella sbarra stessa: questo permette di trascurarle quando si deter- 


minano le condizioni ai limiti su questa superficie. Dunque su tutta | 


la superficie laterale della sbarra si ha Oirn = 0 0, poiché n, = 0, 
Oxxx F Ozyny = 0 


e lo stesso per i = y, z. Prendiamo un punto del contorno della 
sezione trasversale della sbarra in cui la normale n sia parallela 
all'asse z. Un punto simile sta dalla parte opposta del contorno. 
In questi due punti n, = 0 e quindi si deduce 0,, = 0. La sbarra 
è supposta sottile, quindi se Oy si annulla in punti siffatti della 


sezione è piccola in tutta la sezione e quindi in tutta la sbarra si | 


può porre Cy = 0. Si verifica analogamente che, ad eccezione di 
Ozz, tutte le componenti del tensore degli sforzi debbono annullarsi. 
Cosî, quando una sbarra è flessa, è grande solo la componente di 
trazione (o compressione) del tensore degli sforzi interni. Una defor- 
mazione in cui vi sia solo la componente c,, del tensore degli sforzi 
è una compressione semplice o una trazione semplice (vedi $ 5). 
Cosí dunque ogni elemento di volume della sbarra flessa subisce 
una trazione (o compressione) semplice. La grandezza stessa di questa 
trazione è naturalmente differente nei diversi punti di ciascuna 
sezione trasversale, fatto questo che provoca la flessione della sbarra. 
Si determina facilmente la grandezza dell’allungamento relativo 
in ogni punto. Consideriamo un elemento qualunque di lunghezza dz 
parallelo all’asse della sbarra e situato nell'intorno dell'origine. 
Nella flessione dz varia e diviene dz’. Restano invariati solo gli 
elementi di lunghezza situati sulla superficie neutra. Sia R il raggio 
di curvatura della superficie neutra nell'intorno dell'origine. Si può 
considerare che dz e dz' siano elementi d’arco di cerchi di raggio 
rispettivamente R e R+ x, x è il valore della corrispondente 
coordinata nel punto dove si è prescelto l'elemento dz’. Allora 


Ù Rpr x 
dz => = (1 +7) dz. 
L'allungamento relativo è dunque 


dz’ — dz _ £ 


dz R 
D'altra parte l'allungamento relativo dell'elemento di lun- 
ghezza dz è uguale alla componente u,, del tensore di deformazione 
e quindi 
x 


un=i. (47,1) 
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Si può scrivere 0,, utilizzando direttamente la relazione 0,, = Eu, 
che è valida nel caso di trazione semplice. Si ha 


Ozz = 4 . (17 ,2) 


La disposizione della superficie « neutra » nella sbarra deformata 
è rimasta sin qui indeterminata. La si può definire partendo dalla 
condizione che la deformazione considerata sia una flessione pura, 
senza qualsivoglia trazione né compressione generale della sbarra. 
A tal fine occorre che la forza totale degli sforzi interni agenti sulla 
sezione trasversale della sbarra sia nulla, cioè che l'integrale 


| onaf 
preso su questa superficie sia nullo. Avendo in vista la (17,2), si ha 
| xdf=0. (17,3) 


D'altra perte, si può introdurre il concetto di centro di inerzia 
di una sezione della sbarra, in quanto centro di inerzia del disco 
piano omogeneo corrispondente a questa sezione. Le coordinate del 
centro di inerzia sono date da 
{za  ydf 


Sa” Sdf 

Cosi, la (17,3) esprime la condizione che in un sistema di coordinate 
con origine sulla superficie neutra, la coordinata lungo l’asse z del 
centro di inerzia della sezione della sbarra sia nulla. Dunque la 
superficie « neutra » passa per i centri di inerzia delle sezioni tra- 
sversali della sbarra. 

A parte u,, si hanno ancora due componenti non nulle del tensore 
di deformazione, poiché in trazione semplice Uys = Uyy = — Olz: 
Noto il tensore di deformazione si trovano facilmente gli spostamenti 
dei punti. Scriviamo 


gu, a SI or 
Una TR’ de ay F’ 
dux du, dux dUy dUz 


uy 
arm oa e e 


L'integrazione di queste relazioni conduce alle seguenti espressioni 
delle componenti dello spostamento: 


us = — zy [7 +0 (2-39), 
u= 0, u= (47,4) 
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Le costanti di integrazione sono state prese nulle; questo significa 
che abbiamo fissato nello spazio la posizione dell’origine delle coor- 
inate. 


Le formule (17,4) mostrano che i punti situati sulla sezione tra- 


sversale z = cost = Zə a seguito della flessione si portano sulla 


superficie: 


Z= Zo + Uz = Zo (4 +4) . 


le sezioni restano piane nel corso della 
flessione, ruotandofsoltanto di un certo 
angolo rispetto alla posizione iniziale. 
Ma la forma della sezione varia; cosí 


no le posizioni 


y=+35+4y=*3(1-). 


cioè si piegano, pur restando rettilinei. I lati superiore e inferiore 
z = +a/2 si curvano divenendo parabole: 


a a 1 a? 
r= +5+w=*5—7|#+0 (-r)] 
(fig. 14). 
L'energia libera dell'unità di volume della sbarra è 


1 4 Ex? 
DI OikUik =y Gzzz: = JH - 


Integrando su tutta la sezione trasversale della sbarra, si ha 


che rappresenta l'energia libera dell'unità di lunghezza della sbarra } 
flessa. Îl raggio di curvatura R è qui definito come il raggio di cur- i 
vatura della superficie « neutra ». Ma poiché la sbarra è sottile, 4 
la si può considerare, con uguale precisione, come il raggio della } 
sbarra assimilata ad una curva (che si denomina « curva elastica +). | 

È comodo introdurre nella (17.5) la nozione di momento di | 


inerzia della sezione trasversale della sbarra, cioè il momento di ! 


inerzia della sezione rispetto all'asse y, contenuto nel piano di questa i 


sezione è definito come 


I,= Í zf (17,6) | 


Si vede che in questa approssimazione | 


dopo la flessione di una sbarra rettan- 
golare (di lati a e b) i lati lunghi del į 
contorno della sezione y = +b/2 occupa- | 


sa | zdf, (17,5) | 
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che non è altro che l’usuale momento di inerzia, dove ora, però, al 
posto dell’elemento di massa figura df. L'energia libera dell'unità 
di lunghezza può riscriversi 


E 


ely (17,7) 


Definiamo anche il momento delle forze degli sforzi agenti nella 
sezione data (lo si denomina come momento flettente). L'elemento 


d'area df della sezione subisce la forza 0,, df = E df, diretta lungo 


l’asse z. Il suo momento rispetto all'asse y è x0,, df. Allora, il momen- 
to totale relativo a questo asse è 
E Ely 
My=G (dj =. (17,8) 


v 


Quindi, la curvatura 1/R della linea elastica è proporzionale al 
momento flettente che agisce nella sezione data. 

La quantità /, dipende dall’orientamento dell'asse y nel piano 
della sezione. Secondo l’uso corrente in meccanica, è comodo espri- 
mere I, per mezzo dei due momenti di inerzia principali. Se 0 è 
l'angolo tra l’asse y e uno degli assi principali di inerzia della sezione 
della sbarra, si sa che 


I, = I cos? 0 + I, sen? O, (17,9) 


dove /,, I, sono i momenti principali di inerzia. I piani passanti 
per l’asse z e gli assi di inerzia principali della sezione della sbarra 
sono detti piani principali di flessione. 

Se, per esempio, la sezione della sbarra è rettangolare (di lati 
a e b), il suo centro di inerzia è nel centro del rettangolo e gli assi 
principali di inerzia sono paralleli ai lati. I momenti principali di 
inerzia sono 
ab ab? 


L= =. 


(17,10) 


Se la sezione è circolare, di raggio R, il centro di inerzia è nel centro 
del cerchio, gli assi di inerzia principali sono arbitrari. Il momento 
di inerzia attorno ad un asse diametrale qualunque è 


a R4 


T= YA 


(47,41) 


$ 18. Energia di una sbarra deformata 


Nel paragrafo precedente abbiamo limitato il nostro studio ad 
un piccolo tronco longitudinale della sbarra flessa. Ora studieremo 
la deformazione nella sbarra intera e a tal fine converrà cominciare 
con l'operare una scelta adeguata del come descrivere tale deforma- 


7-0630 
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zione. Bisogna osservare che una flessione forte 1) di una sbarra, | 
in generale, è accompagnata da una certa deformazione di torsione, $ 
talché la deformazione risultante è la combinazione di una flessione \ 


pura e di una torsione. 


Per descrivere la deformazione sarà opportuno procedere come $ 
segue. Dividiamo la sbarra in tronchi elementari per mezzo di sezioni | 
trasversali infinitamente vicine. Muniamo ciascun tronco di un 4 
sistema di coordinate È, n, È, tutti questi sistemi avendo i loro ri- | 


spettivi assi paralleli nella sbarra non deformata, con gli assi % 


allineati lungo l’asse di questa. Nel corso della flessione i sistemi į 


di coordinate girano, ed in generale girano in modi diversi; allora 
due sistemi infinitamente vicini si trovano ruotati l’uno rispetto 
all’altro di un certo angolo infinitesimo. 


Sia dọ il vettore di rotazione relativa di due sistemi, distanti | 
dl lungo la sbarra (si sa che l’angolo di rotazione infinitesimo può 4 
essere considerato come un vettore allineato lungo l’asse di rotazione; | 
le sue componenti forniscono gli angoli di rotazione attorno a cia- { 


scuno dei tre assi coordinati). 
Introdurremo per descrivere la deformazione il vettore 


ql (18,1) | 


che definisce la « velocità » di rotazione degli assi delle coordinate | 
lungo la sbarra. Se la deformazione è una torsione pura, la rotazione { 
dei sistemi di coordinate consecutivi si effettua soltanto attorno į 
all'asse della sbarra, cioè agli assi &. Allora il vettore Q è diretto i 
lungo l’asse della sbarra e altro non è se non l'angolo di torsione qt, # 
utilizzato nel $ 16. Nel caso generale, continueremo a denominare « 
angolo di torsione la componente Q di Q. Quando la sbarra effettua | 


una flessione pura in un piano, il vettore Q non ha componente Qg, 
cioè in ogni punto è contenuto nel piano È, n. Se È, È è il piano di 


flessione, la rotazione si effettua in ogni punto lungo l’asse n, cioè | 


Q è parallelo a tale asse. 


Introduciamo il versore t diretto lungo la tangente alla sbarra, 


, , + . dt < . | 
considerata come «linea elastica ». La derivata = è, come si sa, | 


dl 


il vettore di curvatura; in valore assoluto è uguale a F s Rèil rag- 
gio di curvatura ?), la sua direzione è quella della normale principale 


1) Si ricordi che con flessione forte si intende una deformazione tale per i 
cui il vettore u non sia piccolo mentre il tensore di deformazione sia, come sem- 4 


pre, piccolo. 
2) Ricordiamo che una curva sghemba è caratterizzata in ogni punto dalla 


sua curvatura e dalla sua torsione. Non si dovrà confondere questa (di cui non | 


faremo uso) con la deformazione di torsione della sbarra attorno al suo asse. 
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alla curva. Si sa anche che la variazione di un vettore in una rota- 
zione infinitesima è uguale al prodotto vettoriale del vettore del- 
l'angolo di rotazione per il vettore stesso. Ne consegue che si potrà 
scrivere la differenza tra i valori del vettore t in due punti infinita- 
mente vicini della linea elastica nella forma 


dt = [dgt] 


ovvero, dividendo per dl, 
dt 
= 12t]. (18,2) 


Moltiplicando vettorialmente per t i due membri di tale uguaglian- 
za, si ha 


o=[t 5] +t (19). (18,3) 


La direzione della tangente coincide in ogni punto con quella del- 
l’asse È in questo stesso punto. Allora (tQ) = Qg. Introducendo la 


‘e dt . x 
normale principale n (tale che =) „Si potrà dunque scrivere 


Q= + [tn] + t. (18,4) 


A secondo membro si ha il primo termine che è un vettore di com- 
ponenti Qg, Q,. D'altra parte è noto che [tn] fornisce la binormale. 
Allora il vettore di componenti Q, e Q, è un vettore collineare alla 
binormale alla sbarra, di modulo x. 
Avendo introdotto il vettore Q caratterizzante la deformazione 
e trovatene le proprietà, siamo ora in grado di dedurre l’espressione 
dell'energia elastica libera della sbarra flessa. L'energia elastica 
(per unità di lunghezza della sbarra) è una funzione quadratica 
della deformazione, cioè nel presente caso una funzione quadratica 
delle componenti di Q. Si vede facilmente che i termini proporzionali 
a QQ 0 a 22 non debbono apparire in questa forma quadratica. 
La sbarra è omogenea in tutta la sua lunghezza, quindi ogni gran- 
dezza, in particolare l’energia, non deve variare quando si inverte 
il segno di È, cioè nello scambio è + —. I prodotti suddetti cam- 
biano segno in questa trasformazione. 
, Relativamente al termine Of, ricordiamo che, per Q; = = 0 
si deve avere una torsione pura e quindi l’espressione dell’energia 
deve ridursi a quella dedotta nel $ 16. Quindi il termine corrispon- 
dente nell’energia libera ha la forma 


Co 
3. 
7* 
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Infine i termini quadratici in Qg e Q, possono essere scritti : 


a partire dall’espressione (17,7) per l’energia di un piccolo tronco 
della sbarra debolmente flesso. Supponiamo che la sbarra sia sotto- 
posta esclusivamente ad una flessione debole. Scegliamo il piano 


E, È come piano in cui avviene la flessione in modo tale che Qi) 
scompare. Anche la torsione manca quando la flessione è debole. ! 


In questo caso l’espressione per l’energia deve ridursi alla forma 
(17,7): 
E 


spa In 


Ora, si è visto che 5 è proprio il quadrato di un vettore piano (Qg, | 


Q,). Allora l'energia si può scrivere nella forma 
TE 
a nh. 
Con assi arbitrari È, n, questa espressione diviene 
E 
a nh + nn + I9), 


dove Inn: Int Tr sono le componenti del tensore di inerzia della 


sezione della sbarra. Torna utile prendere gli assi Ẹ ed n come assi | 
principali di inerzia della sezione della sbarra. Allora si ha più; 


semplicemente 


È (R+ I), 


I, e I, essendo i momenti di inerzia principali. Poiché i coefficienti 


di Q e Q3 sono costanti, l’espressione dedotta sussiste anche nella 
flessione forte. 

Infine, integrando su tutta la lunghezza della sbarra, si ottiene 
l’espressione per l'energia elastica libera della sbarra flessa 


E LI 
Fa = | {F +E +7} a (18,5) 


Esprimiamo, per il tramite di Q, il momento delle forze agenti 
sulla sezione della sbarra. Si perviene facilmente a questo utiliz- 
zando nuovamente i risultati precedentemente ottenuti nei casi di 
torsione pura e flessione debole pura. In torsione pura il momento 
delle forze rispetto all’asse della sbarra è Ct. Se ne deduce quindi 


che, nel caso generale, il momento My rispetto all'asse © deve essere | 


uguale a CQx. Poi, in flessione debole nel piano €, ¢ il momento ri- 
EI» 


spetto all'asse n è —. In una flessione siffatta Q è diretto lungo n, | 


R 
la curvatura 1/R è semplicemente uguale al suo modulo, e Pi 
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= EI,Q. Ne consegue che si deve avere nel caso generale M : = 
= EIQ, My = EI}, (gli assi È, n sono coincidenti con gli assi 
principali di inerzia della sezione). Allora per le componenti del 
momento delle forze M si ha 


Me = EQ E Mn = EI m M; = Cg. (18,6) 


L'energia elastica (18,5), espressa per mezzo del momento dele 
forze, diviene 


M? M2 M? 
E “n 5 
Fa= | metta} (18,7) 


Un caso importante di flessione è la flessione debole quando la 
sbarra si sposta di poco dalla sua posizione iniziale su tutta la sua 
lunghezza rispetto alla lunghezza stessa. In questo caso la torsione 
può essere ignorata, e si può porre Qg = 0, col che la (18,4) si riduce a 


=+ l=]. (18,8) 


Introduciamo un sistema di coordinate fisso nello spazio, x, Y, 2, 
con l’asse z coincidente con l’asse della sbarra non deformata (al 
posto del sistema È, n, ģ solidale in ogni punto alla sbarra). Indi- 
chiamo con X, Y le coordinate x, y dei punti della curva elastica 
della sbarra; X e Y definiscono lo spostamento dei punti della curva 
rispetto alla posizione iniziale prima della flessione. 

Poiché la flessione è debole, la tangente t è quasi parallela all'asse 
z e quindi la si potrà considerare diretta approssimativamente lungo 
dr 
‘di ` 
dt dr ‘dr 
di de Ta 


quest’asse. Peraltro, poiché t = si ha 


(la derivata rispetto alla lunghezza della sbarra può essere appros- 


simativamente sostituita alla derivata rispetto a z). Chiaramente le 
. . . dX d&Y 
componenti lungo z e y di questo vettore sono uguali a 2°: 


Le componenti Qg, Qy possono, con la stessa precisione, essere poste 
uguali a Q,, Qy, quindi dalla (18,8) segue: 


= _ LL = it (18,9) 


dz? ? dz? * 


Sostituendo queste espressioni nella (18,5), si ottiene l'energia 
elastica della sbarra debolmente flessa nella forma 


Fas y {u (E) H(i (18,10) 


Ricordiamo che Z}, Z, sono i momenti di inerzia rispetto agli assi 
x e y che sono assi principali. 
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Nel caso di una sbarra circol i | 
are si ha J} = Z, = Í e sotto l’inte- 
grale resta la somma dei quadrati delle derivate seconde che è I 


nell’approssimazione sin qui accettata, il quadrato del raggio di 


curvatura: 
dX \2 gY \2 1 
(57) +) ~ RE. 


La formula (18,10) si estende al caso dell i 
la (18,10) a flessione debole di | 
sbarra (di sezione circolare), di forma qualunque nello Sto naterale 


(non deformata). Si scriverà a tal fine l’energia di flessione nella 


forma 
Fa = | (4-4) d, (48,11) 


Ro essendo il raggio di curvatura naturale in ogni punto della sbarra. ! 


Questa espressione ha, come ci si attende, un minimo nello stato 


indeformato (R = A.) esi riduce alla (18,10) quando Rr+ œ. ì 


$ 19. Equazioni di equilibrio delle sbarre 


curiamo g in grado di dedurre le equazioni di equilibrio di sbarre 
vate. Consideriamo di nuovo un tronco elementare qualunque 


di sbarra delimitato da due sezioni infinitamente vicine e calcoliamo ` 


la risultante delle forze che agiscono su tale tronco. Denominiamo 


con F la forza degli sforzi interni applicati alla sezione della sbar- 1 
ra t). Le componenti di questo vettore sono uguali agli integrali 1 


di o; sulla sezione: 
Fi = f Oig df. 


Consideriamo le due sezioni infinitamente vicine come basi dell’ele- | 
mento interessato; allora F + dF è la forza agente sulla base supe- è 


riore, —F quella agente sulla base inferiore e dF la loro somma. Sia 


poi K la forza esterna agente sull’unità di lunghe 
] ; n zza della sb Ha 
l'elemento dl è cosí sottoposto alla forza K dl. La risultante di i 


tutte le forze agenti su questo elemento è dun F 
, ne ue dF + . 
forza all'equilibrio deve annullarsi, quindi. Kdl. Questa 


dF 
T= K. (19,2) 


La seconda equazione si deduce dalla richi i | 
e richiesta di annullamento 
del momento risultante delle forze applicate all'elemento. Sia M | 


il momento delle forze degli sforzi interni agenti sulla sezione; 


questo momento è preso rispetto ad un ‘origi 

o mc punto (l'origine) contenuto 

nel piano, della sezione, le sue componenti sono definite daile (18,6). | 
alcoliamo il momento risultante applicato all'elemento considerato l 


1) La notazione F di) Ò 
) e F.dijquesta forza non può generare confusioni con l'energia | 


libera, che non interverrà nel seguito ($$ 19-24). 


(19,1) 
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rispetto ad un punto (diciamolo 0) situato nella base superiore. 
Allora gli sforzi interni agenti su questa base danno M + dM. Per 
quanto concerne il momento (rispetto ad 0) degli sforzi interni sulla 
base inferiore dell'elemento, questo è composto del momento —M 
degli sforzi rispetto all'origine (punto 0') e del momento (rispetto 
ad O) della risultante — F delle forze agenti su tale base. Questo 
secondo momento è [(—d1) (—F)], ove dl è il vettore dell’elemento 
di lunghezza della sbarra diretto da 0' verso O. Il momento dovuto 
alle forze esterne K è un infinitesimo di ordine superiore, il momento 
risultante agente sull’elemento è dM + [dIF]. All'equilibrio deve 
aversi 


dM + [dlF] = 0. 


Dividendo per dl e osservando che a =t è versore tangente alla 


sbarra (considerata come curva geometrica) si ha 


dM 

a 7 [Ft]. (19,3) 
Le (19,2), (19,3) costituiscono il sistema completo delle equazioni 
di equilibrio di una sbarra arbitrariamente incurvata. 

Se le forze esterne che agiscono sulla sbarra sono forze concen- 
trate, cioè applicate in punti isolati, le equazioni di equilibrio si 
semplificano considerevolmente negli intervalli compresi tra i 
punti di applicazione di tali forze. Quando K = 0, la (19,2) dà 


F = cost, (19,4) 
cioè gli sforzi interni sono costanti lungo la lunghezza di ciascuno 
dei tronchi in questione. Per fissare i valori di queste costanti, si 
osservi che la differenza F, — Fi dei valori della forza in due punti 
1 e 2 è uguale a 


F,-F= 1 K, (19,5) 
dove la somma è estesa a tutte le forze applicate al tronco che va 
dal punto Z al punto 2. Notiamo che in F, — F, il punto 2 è quello 
più distante dall'origine delle lunghezze (cioè dell'arco I). Questa 
osservazione è essenziale nella determinazione dei segni nella (19,5). 
Chiaramente se la sbarra è sottoposta ad una forza concentrata f 
agente su un'estremità libera, F è costante su tutta la sbarra, ed è 
uguale ad f. 

Anche la seconda equazione di equilibrio (19,3) si semplifica. 
Scrivendo t = -F (r è il raggio vettore spiccato da un punto 
fissato ad un punto arbitrario della sbarra) e integrando, si ha (essen- 
do F costante) 


M = [Fr] + cost. (19,6) 
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Se non vi sono forze concentrate e la sbarra è sottoposta soltanto | 
a momenti concentrati (cioè a coppie di forze concentrate) è F = cost | 
lungo tutta la sbarra ed M subisce nei punti di applicazione delle | 


coppie concentrate salti pari ai momenti di queste. 


Consideriamo ora la questione delle condizioni ai limiti, alle | 


estremità della sbarra. Si presentano diversi casi. 


Un estremo della sbarra è detto incastrato (fig. 4, a, pag. 64) | 
se non è suscettibile di spostamenti, né longitudinali né laterali, | 


e se inoltre la tangente alla sbarra in questo estremo non può variare. 
In tal caso le condizioni ai limiti consistono nel fissare i valori 


delle coordinate dell'estremo e del versore tangente t in questo Î 
punto. La forza ed il momento della reazione si ottengono risolvendo | 


le equazioni di equilibrio. 


Un altro caso è quello in cui la sbarra è libera in un suo estremo $ 
che ha coordinate e direzione arbitrarie. Le condizioni ai limiti si | 


esprimono nel fatto che la forza F ed il momento delle forze M sono 
ivi nulli 1). 


Se l’estremità della sbarra è articolata, questa non può spostarsi, | 
ma può variare di direzione. Il momento delle forze che agiscono . 


su tale estremità che può ruotare liberamente è nullo. 


Se infine la sbarra è poggiata in un punto (vedi fig. 4, b), essa } 
può scivolare ma non può spostarsi trasversalmente. La direzione 4 


di t e la posizione del punto d’appoggio della sbarra non sono allora 


dati; il momento delle forze nel punto d'appoggio deve essere nullo, | 


poiché la sbarra può ruotare liberamente, e la forza F deve essere 


perpendicolare alla sbarra, perché una componente longitudinale | 


continuerebbe a far slittare la sbarra sul suo punto d’appoggio. 

Sarebbe facile continuare a stabilire nello stesso modo le condi- 
zioni ai limiti per altri tipi di vincolo per la sbarra, ma ci limiteremo 
ai casi indicati. 

Abbiamo già detto all’inizio del precedente paragrafo che una 
flessione forte di una sbarra di sezione arbitraria comporta in gene- 
rale una torsione, anche in assenza di momenti di torsione. Fa ecce- 
zione il caso in cui la flessione avviene nei suoi piani principali; 
in tale circostanza la torsione è assente. Una sbarra di sezione cir- 
colare si piega senza torcersi (ovviamente in assenza di momenti di 
torsione). È facile convincersene; la torsione è determinata dalla 
componente Q; = (Lt) del vettore Q; calcoliamone la derivata 


rispetto alla lunghezza della sbarra. Notiamo che Q; = Tt ; quindi 


dù; dM dt 
SSR AE i RSA, 
t+-M T: 


d 
a M9s- 


1) Se all'estremità libera è applicata una forza f, la condizione al limite 
per F diviene ovviamente F = f. 


EQUILIBRIO DI SBARRE E LAMINE 105 


Sostituendo la (19,3), il primo termine del terzo membro è zero, 
talché 
dg 
dl 
Per una sbarra circolare J, = I, = I; in virtà delle (18,3), (18,6), 
si può scrivere per M 


dt 


=M7. 


C 


19,7 
M=EI |t $ | +C. (19,7) 
Moltiplicando per a i due termini si annullano e quindi 
dg 
za 
ertanto 
: Q; = cost. (19,8) 


` 


Resta cosí dimostrato che l'angolo di torsione’ è costante lungo la 

sbarra. In assenza di momenti torcenti alle estremità, Q è nullo e, 

quindi, come si era annunciato, è nulla ovunque la torsione. 
Per una sbarra circolare in flessione pura si puo scrivere 


dt de dr 
Meer l E| T) (1959) 

Sostituendo questa espressione nella (19,3), si ottiene l'equazione 

della flessione pura delle sbarre di sezione circolare nella forma 


dr dr] [pE 10) 
EI To ]=|F dl |' (19:40) 


PROBLEMI 


i j inazi della forma 
4. Ricondurre a quadrature il problema della determinazione di 
di una sbarra circolare (verga elastica), fortemente flessa in un piano, sotto. 
i di forze concentrate. o P 
i o Consideriamo un tronco di sbarra tra due punti di applicazione 
delle forze; su un tale tronco F = cost. Prendiamo il piano della flessione come 
piano x, y e l'asse y parallelo ad F. Sia 0 l’angolo tra la tangente alla sbarra 
e l’asse y. Allora I sen 0, d = cos 9, z e y essendo le coordinate’ dei punti 
i dl x : . . , 
della sbarra. Sviluppando i prodotti vettoriali nella (19,10), si ottiene l’equa- 
zione di 0 come funzione della lunghezza dell’arco 2: 


d0 


JE —F sen 0=0. 


IE 


Una prima integrazione fornisce 
IE / dð\? 
— | Fcos09=c,, 
2 ( di ) È 3 
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quindi 
IE | do 
umy a Co. 1 
V c —F cos Ô ta 0) 
La funzione 6 (?) può essere espressa per mezzo di funzioni ellittiche. Per le 
coordinate x = | sen 0 dl, y = f cos 0 dl si ha 


Il 


+ 4 VIE Ve,—F cos 0+ cost, 


IE cos 8 dé 
=+ / 1E | — n 4 cost, 2 
=+] 2 V ci —F cos ô + (2) 
Il momento M (19,9) è diretto come z e vale 
dð 
M=IE a 


2. Trovare la forma di una sbarra fortemente flessa, con una delle sue 
estremità incastrata, l'altra libera, sottoposta all’azione di una forza f normale 
alla direzione della sbarra non deformata (fig. 15). 


Fig. 15 


Soluzione. F = cost = f lungo tutta la sbarra. Nell’estremità incastrata 
{L= 0)0= 5 e nell’estremità libera (= ZL, ove L è la lunghezza della sbarra) 
M = 0, cioè 0’ = 0. Introducendo la notazione 8, = 6 (Z), si ha nella (1) cy = 


= f cos ĝe: 
I 
— 2? 
l= IE f dð 
2f 4 V cos do — cos È ` 


Se ne deduce l'equazione che determina @ 
T 


dð 
Y cos do — cos Ô ` 


ui) 


Í 
do 
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La forma della sbarra è data dalle 


z> VEE (V costo — V cos 6, — cos 0), 


Ei 
V I cos ð dO 
s= f ; Y così — cos 8 


3. Stesso problema con f, forza applicata all’estremità libera, parallela 
alla direzione della sbarra non deformata. 


Fig. 16 


Soluzione. Si ha F = —f (gli assi sono scelti come nella fig. 16). Condizioni 
ai limiti: 0 = 0 per l = 0, 0"= 0 per l = L. Si ha 


—_ 9 
= / IE | dð 
=V 2f 9 Y cos 0— cos do 
dove 9,=9(L) si deduce da 
0 


dð 
Y cos9— cos to` 


IE / 
L= aF 
0 
Si ottiene per x e y 


= HE (V T cos 0 — V tos 0— cos do); 


—— 89 
IE | cos 0 d0 
=y 2f ) V così— cos do ` 
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Se la flessione è debole, 0g € 1, si può scrivere 


_— do 
rey Eli 0__aq/ TE 
VT | va tiV +. 


cioè i 
8, scompare da questa soluzione. Questo mostra che, in accordo con i risul- 


tati generali del problema 3, $ 21, la soluzione ricercata esiste solo se f > IE 

LE RPS 2 

quando Ja stabilità della configurazione rettilinea è svanita e 
. o problema; le estremità sono incastrate, la sbarra è 

una fora ro pro s , la sbarra è sottoposta ad 

appoggio è E uo punto di mezzo. La lunghezza della sbarra tra i punti di 
oluzione. Scegliamo gli assi come nella fi È 

. ? 1 s ig. 17. La forza F è costant 
ciascuno dei due tronchi AB e BC e su ciascuno di questi è normale alla sbarra 


Fig. 17 
nei punti di appoggio, che sono rispettivamente A e C. La differenza tra i valori 
di F su AB e su BC è uguale ad f, quindi ne consegue che F sen 09 = — Í su AB 
8, essendo l'angolo tra l’asse y e la linea AC. In A (l = 0) si hanno le condi- 
zioni 0= 5 e M = Q, cioè 0’ = 0, talché su AB 
zZ 
2 


= IE Jaze dð “TE SNO, 
i=V 7 V sen do Te: 2-2 LOS Vco59, 
0 


1 
_ — 2? 
IE o ua 
y= y Ene l V cos ĝ do. 
8 


L'angolo 0, è determinato dalla condizione che la proiezione dell'arco AB 


sulla retta AC sia ho ; se ne deduce 
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La derivata Hg è considerata come funzione di 0,) si annulla e diviene quindi 
o 


sie ; K . 
positiva per un certo valore di 6,, compreso tra 0 e DI ; se B, continua a decrescere 


(crescendo la freccia), f decresce. Questo significa che la soluzione ottenuta di- 
viene instabile, la sbarra si incurva tra i sostegni. 

5. Ricondurre a quadrature il problema della flessione forte sghemba di 
una sbarra sottoposta a forze concentrate. 

Soluzione. Consideriamo un tronco di sbarra tra i punti di applicazione 
delle forze, dove F = cost. Integrando la (19,10) si ha 


dr d?r 
EI Es r | = [Fr] cF. (4) 
La costante d'integrazione è scritta nella forma di un vettore cF collineare con F, 
poiché, con un'opportuna scelta dell'origine, cioè aggiungendo ad r un certo 
vettore costante, si può fare scomparire un vettore additivo, perpendicolare 
ad F. Prendendo il prodotto scalare e vettoriale della (1) con r’ (l'apice sta ad 
indicare la derivazione rispetto ad Z) ed osservando che r'r” = 0 (poiché r°? = 1), 
si ha 
F [rr] + Fr = 0, El" = [Fre] + e [Fr’]. 


In coordinate cartesiane (asse z lungo F) 


(zy! — ye) + es = 0, EI" = —F (22° + yy). 
Introducendo coordinate cilindriche r, g, z, si ha 
rp + ce = 0, EI" = —Frr.. (2) 
La seconda equazione dà 
= Ep Ar, 3 
ove A è una costante. Combinando le (2), (3), con l'identità 
r2 + rep? + 22 = 1, 
si ottiene 
rdr 


dl 


3 


2 I° __—_—_ 
/ =op e) (Are Pr 
} 4E°%I? 
dopodiché dalle (2) e (3) si deduce 


OF | (A—r?)r dr 
57 53Er | FE =- ’ 
yr- 4E21? (r34+-c2) (A_r2)? 
cF (A—r?) dr 
t=— JEI | 


— __  r__——__t—t—tm6 
o P°_ 2_Le2)(A—r3)? 
r r 4E213 (r +e?) ( r?) 


che determinano la forma della sbarra curvata. 
6. Una sbarra di sezione circolare è sottoposta a torsione (angolo di torsione 
q) e curvata ad elica. Determinare la forza ed il momento delle forze che debbono 
essere applicate alle estremità della sbarra per mantenerla in tale stato. 
Soluzione. Sia R il raggio del cilindro su cui è avvolta l’elica (asse z come 
asse del cilindro), œ l'angolo formato dalla tangente col piano «Oy. Il passo 
dell'elica si esprime tramite k = 2aR tg a. L'equazione dell’elica è 


z= Rcosg, y=Rseng, z= qRitga 
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(p è l'angolo di rotazione attorno a z). L'elemento d'arco è dl = 


dọ; sosti- 
cos a 
tuendo questo espressioni nella (19,7), calcoliamo le componenti di M, quindi, 


tramite la (19,3), la forza F (costante lungo tutta la sbarra). Si trova infine che F 
è diretta lungo z ed ha intensità 


sen a EI 
F,=F=CT ETRE cos? a sen a. 


Il momento M ha una componente lungo z 
M,= Ct sen apt cossa 


e una componente Mọ diretta in ogni punto della sbarra come la tangente alla 
circonferenza della sezione trasversale del cilindro: M. = FR 


7. Trovare la figura d’'equilibrio di un filo elastico (con resistenza alla 
flessione trascurabile, confrontata con quella opposta alla trazione) sospeso 
nel campo di gravità per due punti. 


Soluzione. Il piano z, y è il piano del filo, l'asse y l'asse verticale diretto 
verso il basso. Si può trascurare 


Di nella (19,3) poiché M è proporzionale 
a EI. Allora [Ft]=0, cioè F è in ciascun punto collineare a t: F=Ft. 


' . x d dr __ d dy \ _ e 
L'equazione (19,2) dà ora TI (r5) =0, Fa (r 4) =q, dove q è il peso 


del filo per unità di lunghezza, e quindi più ne, Fil q, Se ne deduce 
F=V ZFFE e quindi 


d A C. 
di VAE 


dl VA FE’ 
(con a=) + Integrando 


z=4Arsh-}, y=V BFE 


da cui segue 
y=A ch, 


che è l'equazione della catenaria. La scelta dell'origine e della costante A è 
assegnata dai due punti di sospensione e dalla lunghezza del filo. ] 


$ 20. Flessione debole di una sbarra 


Le equazioni di equilibrio si semplificano notevolmente nel 
caso di rilevanza pratica in cui la flessione della sbarra sia debole. 
Parleremo pit precisamente di flessione debole allorché il vettore 
tangente t varia lentamente secondo la lunghezza della sbarra, 


cioè se z è piccolo. In altri termini, il raggio di curvatura della 
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sbarra piegata deve essere, in ogni punto, grande Fispetto alla sua 
lunghezza. Come conseguenza la flessione ' ubisce 
j i i hezza. Ma osserviamo che q 
risulta piccola rispetto alla sua lunghe IO Allo spessore, 
i richiede che la flessione sia piccola rispe 8 
come avevamo imposto nella teoria approssimata della flessione 
debole delle lamine (vedi $$ 11 e 12) +). 
Si derivi la (19,3) rispetto ad ł: 
d*M aF, Un dt 20,1 
[TtT] (20,1) 


q= 


dt <a: . 
i ità pi — i solito 
Ti secondo termine, che contiene la quantità piccola È d 


ASS . nte 
omesso (fanno eccezione alcuni casi che esamineremo separatame 


i i F i ottiene 
più avanti). Sostituendo nel primo termine -z7 = K, si o 
l'equazione di equilibrio nella forma 
e (20,2) 


Scriviamo l'equazione secondo le componenti, utilizzando le (18,6), 
(48,9): i 
M, = —ELY", M, = ELX", M, = 0 (20,3) 
(il segno di derivazione è rispetto a z). Si suppone t allineato con 
l’asse z; allora dalla (20,2) si ha 
EI,X"" — Ka — 0, ELY” — Ky = 0. (20,4) 
Queste equazioni determinano le frecce X ed Y in funzione di z, 
ioè della sbarra debolmente flessa. . i 
cioè la onto riguarda la forza F degli sforzi interni, che agisce 
su una sezione trasversale, questa può essere espressa median 
derivate di X e Y. Sostituendo la (20,3) nella (19,3) si ha 
F, = —EIL,;X"; F, = —ELY"”. (20,5) 
i i i to delle forze 
i derivate seconde determinano il momen 
Sole oi idiomi le derivate terze le forze stesso. La forza (20,5) 
i tagli i è ta a forze c , 
è detta sforzo di taglio. Se la flessione è dovu A i nta di 
i taglio è costante su ogni tronco definito i i 
N Sio one delle forze ed ha in ognuno di tali punti una discon 
tinuità pari al valore della forza esterna applicata. 


i i j barre che nello”stato 
1 emo qui la teoria della flessione per s stato 
naturale sono survate, Imitandoci agli esempi semplici che vengono esposti n 
problemi 8 e 9, alla fine del paragrafo. 
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Le quantità ÆI, ediE/, sono dette rigidità alla flessione rispetti- | 


vamente nei piani x, z e y, 21). 


Se le forze applicate alla sbarra agiscono in un piano, anche la | 


flessione avviene in un piano, ma in generale questi due piani non 


coincidono; determiniamo l'angolo che formano. Sia a l'angolo | 
tra il piano delle forze ed il primo piano principale di flessione f 


(piano x, z). Le equazioni di equilibrio si riscrivono 


si coso zan sen a 
x" = TE K, y” = LE KI. 


Le due equazioni differiscono solo per il coefficiente di K, quindi j 


X ed Y sono proporzionali 


V=Xd tga. 
1 


L'angolo O tra il piano di flessione ed il piano z, z è definito da | 


t90 =7 tga. (20,6) | 


Nel caso di una sbarra di sezione circolare I, = /,, a = 0, cioè 


la)flessione avviene nel piano d’azione delle forze. Lo stesso avviene | 
per una sbarra di sezione arbitraria, quando a = 0, cioè se le forze į 


giacciono nel piano principale. Per la grandezza della freccia 


t= V XY 


si ha l'equazione 


EI" =K, I= (20,7) | 


VI costa + /3 sen? a 


1) In determinate condizioni ai limiti la flessione di una lamina sottile | 


. è ugualmente descritta da un'equazione del tipo 
DX”” — K; = 0. (20,4a) 


Si consideri una lamina rettangolare (di lati a, b e spessore k) fissata lungo } 


i lati a (paralleli all'asse y) e piegata secondo i lati b (asse z) da un carico uni- 
forme lungo l’asse y. Nel caso generale in cui a e b sono arbitrari, la flessione 


della lamina è determinata dall’equazione bidimensionale (12,5) con le condi- 4 


zioni al contorno corrispondenti sui bordi incastrati e sui bordi liberi. Nel caso 


limite a > b si può considerare la deformazione uniforme lungo y, e l’equazione ‘ 


dell'equilibrio a due dimensioni si riduce ad un'equazione della forma (20,4a) 
dove il coefficiente di rigidità è dato da 


Eh8a 


L'equazione (20,4a) è valida anche nel caso limite opposto a « b, la lamina 
venendo assimilata ad una sbarra di lunghezza b e sezione rettangolare (lati 
a ed h); corrispondentemente 


D=El3= Eh3a . 


12 
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Lo sforzo di taglio F è contenuto nello stesso piano di K e vale 
F = —EI Ç". (20,8) 


La quantità 7 gioca il ruolo di « valore efficace » del momento d’iner- 
zia della sezione della sbarra. 

Scriviamo esplicitamente le condizioni ai limiti per le equazioni 
di equilibrio di una sbarra debolmente flessa. Se la sbarra ha un’e- 
stremità incastrata, si avrà X = Y =0 e inoltre X =Y" =0 
(tangente invariabile). Dunque le condizioni sono 


X=Y=0, X=Y =0. (20,9) 


Per quanto concerne la forza ed il momento delle forze di reazione 
nei punti d'appoggio, questi sono definiti, nota la soluzione, tra- 
mite le (20,3) e (20,5). 

Quando la flessione è abbastanza debole, per quanto concerne le 
condizioni ai limiti, le situazioni di appoggio puntuale e di artico- 
lazione sono equivalenti. Nel primo caso lo spostamento longitu- 
dinale del punto d’appoggio della sbarra è una grandezza del secondo 
ordine rispetto alla freccia e può quindi essere trascurato. Allora 
le condizioni di annullamento dello spostamento trasversale e del 
momento delle forze si scrivono 


X=Y=0, X” =Y" =Q. (20,10) 


Per la direzione dell’estremità della sbarra e la forza di reazione 
all'appoggio, esse si determinano risolvendo le equazioni. 

Infine, nel caso di estremo libero, devono essere ivi nulle sia la 
forza F che il momento delle forze M. Come conseguenza delle (20,3) 
e (20,5), questo implica 


XxX" — y” — 0, X” —_ Y” = 0 (20,11) 


(se c'è una forza concentrata applicata all'estremo libero, F non è 
nulla, ma uguale a questa forza). 

Non è difficile estendere le egnazioni (20,4) al caso di sbarre di 
sezione variabile. In questo caso i momenti d'inerzia sono funzioni 
di z. Le formule (20,3), che determinano i momenti delle forze in 
ogni sezione data, restano immutate. Sostituendole nella (20,2) 
sì perviene a 

2 2Y 2 2 
EE (IT) B (Lk)=K. (2012 
in cui J} e J, non possono essere portati fuori del segno di deri- 
vata. Per quanto riguarda lo sforzo di taglio, si ha 


F=—-E 4 (LŠZ),  Fy=—E 4 (14%). (20,13) 


Torniamo alle equazioni (20,1). Anche nel caso della flessione 
debole possono sussistere circostanze in cui l’omissione del secondo 
termine nel secondo membro risulti illegittima. Ciò avviene quando 


8—0630 
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la forza degli sforzi interni che agisce lungo la sbarra è notevole, 4 
ovverosia F, è grande. Una forza siffatta si origina generalmente! 
quando sulle estremità della sbarra agiscono forze di trazione rile-{ 
vanti. Sia F, = T la tensione longitudinale costante. Se la sbarra èj 
fortemente compressa, e non tesa, T è negativa. Sviluppando il} 


prodotto vettoriale [F S| , dobbiamo conservare solo i termini inj 
cui appaia 7, mentre, come si è fatto precedentemente, i termini! 
in Fẹ e Fy possono essere omessi. Sostituendo al vettore È le suei 


componenti X”, Y”, 1, si hanno le equazioni di equilibrio nella4 
forma 
I,EX"" — 
LEY” — 


TX' — Ky 
TY" — K, 


0» (20,14) 
39) 


Si vengono ad aggiungere alle espressioni (20,5) dello sforzo di taglio! 
i termini dati dalle proiezioni sugli assi x ed y della forza 7 colli-; 
neare con t: | 


F, = —El,X" + TX’, F,= —ELY" + TY". (20,45)i 


Queste formule possono essere dedotte direttamente dalla (19,3).4 

Una grande forza T può, in certi casi, essere generata dalla fles-d 
sione stessa, anche in assenza di speciali forze di trazione applicate. i 
Si consideri il caso di una sbarra con estremità incastrate o artico-/ 
late, senza possibilità di spostamento longitudinale. Nella flessione; 
la sbarra si allunga, quindi appare la forza T. Si valuta facilmente lal 
freccia in corrispondenza alla quale detta forza acquista rilevanza. È 
La lunghezza L + AL della sbarra flessa è data dall’integrale 


L4AL= | VIFXTFPAA: 
0 


preso su una retta che congiunge i punti di appoggio. Se la flessione { 
- è debole, si può usare per l'integrando la formula di Taylor e si | 
ottiene per l'allungamento AL: 4 


ES 


L 
AL=- | (X'2+Y'9) dz 
23 


La forza di tensione che risulta da una trazione semplice è uguale | 
al prodotto dell'allungamento relativo per il modulo di Young e. 
per la sezione S della sbarra. Allora per 7 si ha i 


L 


ES , I t 
T=5 Î (X'24 Y'2) dz. (20,16) | 


(=) 
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ô, le derivate X’ e Y' 
sono dell'ordine di — quindi l'ordine di grandezza dell’integrale 


L 7 
nella (20,16) è &L= È e T~ ES (Ž).1 rispettivi ordini di 


Se l'ordine di grandezza della freccia è 


grandezza dei primi e secondi termini nelle (20,14) sono IE È è 


T È ~ ES Š . Il momento di inerzia J ~ ht e S ~ k’, dove k 


è lo spessore della sbarra. Sostituendo, si deduce che i primi e secondi 
termini nella (20,14) diventano confrontabili quando 


6 = kh. 


Quindi, quando una sbarra ad estremi fissi si flette, si possono usare 
le equazioni di equilibrio nella forma (20,4) solo se la freccia è 
piccola rispetto allo spessore della sbarra. Nel caso opposto (ma 
ovviamente sempre nelle condizioni è « L), si dovrà far ricorso alle 
(20,14). La forza T in queste equazioni non è assegnata a priori; 
nel risolvere tali equazioni T è dapprima considerata quale un para- 
metro. Ottenuta la soluzione, che dipende ovviamente da T, quest’ul- 
tima viene determinata tramite la (20,16), cioè resta cosí assegnata 
dalle forze di flessione applicate alla sbarra. 

Si ha un altro caso limite allorché la resistenza della flessione 
è piccola rispetto alla resistenza alla trazione, e quindi nelle (20,14) 
possono trascurarsi i primi termini rispetto ai secondi. Questo caso 
si realizza fisicamente o con una tensione molto forte, o anche quando 
EI è molto piccolo, per esempio perché k è piccolo (le sbarre forte- 
mente tese sono dette corde). In questo caso le equazioni di equi- 
librio diventano 


TX” + K,=0, TY” + K, =0. (20,17) 
Dire che le estremità della corda sono fisse significa dire che ne 
sono assegnate le coordinate 


X=Y=0. (20,18) 


Per quanto concerne la direzione delle estremità, questa non può 
essere assegnata arbitrariamente, ma è assegnata dalla soluzione 
delle equazioni. 

Le espressioni delle equazioni di equilibrio di una sbarra debol- 
mente flessa possono essere dedotte da un principio variazionale, 
utilizzando l’espressione (18,10) dell'energia elastica: 


Fy=5- E ny I,X”?) dz 


All’equilibrio la somma di tale energia e dell'energia potenziale 
delle forze esterne K agenti sulla sbarra deve assumere un minimo, 


gt 
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cioè 
ôF — | (K,5X + K,dY)dz=0 


(il secondo termine è il lavoro delle forze esterne in uno spostamento 
infinitesimo della linea della sbarra). Variando Fp, si integra due 
volte per parti: 


-y ô | X"? dz= | X'8X"dz = X'6X' |— 


— | xex’ dz = X"8X' |-X"8X|+ {xox dz 


v 


e analogamente per l'integrale di Y”2, Si ottiene cosí 
f [(E1, Y" — K,) 0Y + (EI, X” — K,) X Fdz +- 
+ E1, (Y"8Y’ — Y" SY) |-+ETI, (X"ôX' — X" 8X) | =0. 


Le variazioni ôX, 6Y sono arbitrarie, quindi dai termini integrandi 
discendono le equazioni di equilibrio (20,4), mentre i termini inte- 
grati danno le condizioni ai limiti; cosî, nel caso di estremità libere, 
le variazioni 8X, 6Y, 6X’, 6Y” sono arbitrarie e si ritrovano le con- 
dizioni (20,41). Nello stesso tempo, i coefficienti di 8X e 6Y in 
questi termini danno le espressioni (20,5) per le componenti dello 
sforzo di taglio ed i coefficienti di 8X" e ôY” le espressioni (20,3) 
per le componenti del momento flettente. 

Infine, si possono ottenere nello stesso modo le equazioni di 
equilibrio (20,14), in presenza di una forza di trazione T, aggiungendo 
all'espressione dell'energia variata la quantità 


TAL=3- ((X'2+Y"9)dz 


che rappresenta il lavoro compiuto da T in un allungamento AL 
della sbarra. 


PROBLEMI 


4. Determinare la configurazione che una sbarra assume sotto l’azione 
del suo peso, in funzione delle diverse modalità con cui si esplicano i vincoli 
sulle sue estremità. La lunghezza della sbarra è l. 

. Soluzione. La configurazione ricercata è assegnata dalla soluzione dell’equa- 
zione 
pra q 


Pr 


EI 


{q è il peso per unità di lunghezza della sbarra), con le condizioni ai limiti for- 
mulate nel testo. Secondo il modo in cui le estremità della sbarra sono vincola- 
te, si ottengono le forme seguenti e relativi spostamenti massimi (frecce); l’ori- 
gine è fissata in una delle estremità. 
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a) Due estremità incastrate: 
— 2 _ zz _-D2 (+) 
t=T PED Ss) 36 ET 
b) Due estremità poggiate: 


1 (3—92 at 
t= ggr 3 (20240), (3 384 EI 


c) Una estremità (2 = /) incastrata, l’altra (3 = 0) poggiata: 


= 785 z (223 — 3lz22 +13), È (0,427) = 0,0054 EI: 


d) Una estremità (z = 0) incastrata, l’altra (z = 1) libera: 


= z2(z2— 2 19 

2. Determinare la configurazione che una sbarra assume allorché è sotto- 
posta all’azione di una forza concentrata f, applicata nel suo punto centrale. 

Soluzione. Si ha ovunque, eccetto che nel punto z = 1/2, l'equazione 0" = 0. 
Le condizioni ai limiti (z = 0 e z = l) sono determinate dal modo in cui sono 
realizzati i vincoli; nel punto z = 2/2 le {, ©, £” debbono essere continue e la 
differenza tra i valori dello sforzo di taglio F = —Z£It", dall'una e dall'altra 
parte di questo punto, deve essere uguale alla forza f. 

La forma della sbarra (nel tratto 0 < z < 1/2) e la freccia sono date dalle 
formule seguenti. 

a) Estremità incastrate: 


__i l) JË 
= gar © 4h :(3)= 192E1I ' 
b) Estremità poggiate: 
L 13 
= TRE z (312 — 42”), 5 (3)= TE . 


La forma della sbarra è simmetrica rispetto al centro, pertanto la funzione 
© (z) nel tratto 2/2 < z < l si deduce dalle precedenti con la sostituzione z + 
>l — z. 

3. Stesso problema per una sbarra in cui una estremità (z = 0) è incastrata 
e l’altra (z = 7) è libera e sottoposta ad una forza concentrata f. 


Soluzione. Lungo la sbarra si ha F = cost = f, talché ©" ” = —{EI. Con 
le condizioni & = 0, &# = 0 per z = 0 e "= 0 per z = I, si ha 
Laga t0=47 
~ 6EI ? — 2EI° 


4. Determinare la forma assunta da una sbarra con estremità incastrate, 
sapendo che è sottoposta nel centro all'azione di una coppia concentrata. 
Soluzione. Lungo tutta la sbarra si ha {/''"= 0 e nel punto z = 1/2 il momen- 
to M = EIC" subisce una discontinuità pari al valore m della coppia concentrata 
applicata. Si ha: 
a) estremità incastrate: 
m 


= _ g]— 
[= SEIT È (1—-2z) per 0<z<l/2, 


m 
OOM a OP o l 
t= — pi VOA UU per Mesh 


115 i CAPITOLO II 
b) estremità articolate: 


m 
b= * (0-42) per 0<2<1/2, 


=” 
E= en (0-3) P4 (la) per 12<5<L 


La sbarra si in i 
La shi curva in senso opposto da una parte e dall'altra del punto z = 
5. Stesso problema sapendo che l i 
NICH a coppia concent è i ' 
mità libera della sbarra, mentre l'altra estremità è cat a applicata all'estre- 
L oluzione. Lungo tutta la sbarra M = EIŅ" = me nel unto z = 0, t= 
È = 0. La forma è definita da punto z = 0, = 0, 


6. T ; . 
articolate. pa Nena a d nn NO yrz: “i sezione circolare, con estremità 
A H ` ad una forza di trazi ; 
flessione f, applicata nel centro. trazione 7 e ad una forza di 


Soluzione. Lu i ; PRE 
talché dalla To neo 0 < z < 1/2 lo sforzo di taglio è uguale a f/2, 


g" — T t — E A 
EI 2EI 
Le condizioni ai limiti: ¢ = 0, &=0 
oni ai limiti: {= 0, Ẹ' = 0 per z= 0, l; {'=0 per z = 2/2 (in virti 
della continuità di &'). Si ottiene l'equazione che” determina la pate della 
a (sul segmento 0 < z < 1/2) adea 


f sh kz ri 
=D DE VI 
k= — 

7 ( rad) ET: 


Per piccoli valori? di k, questa e i i ri 
î ; spression 
blema 2, b). Per grandi valori di te diviene. Si riduce a quella dedotta nel pro- 


_ La 
=3F FT: 


cioè, in vista delle (20,17), un filo elasti 
ci una spezzata NAS 917), un ti hi lastico sottoposto alla forza f assume la forma 
._ Se la forza 7 proviene dalla trazione della sbarra che ri i i 
i T e risulta dall’applica- 
zione della forza trasversale, bisogna ricorrere alla (20,16) per determinarla 
ostituendo in questa l’espressione ottenuta, si ha ' l 


413.1 kl 3 kl 8E2/3 
— | L the Pi th Æ |= I _ 
ks [5+ boa! 7] fs 
che assegna T in funzione di f. 
- Una sbarra indefinita, di sezione circolare, è 
. Ur i a, di , è sostenuta da una base ela- 
stica, cioè a dire che a seguito di una deformazione essa subisce una forza K ni 
Lo proporzionale alla deformazione stessa. Si determini la forma che la 
g assume a Seguito dell’applicazione di una forza concentrata f. 
. À e. Assumeremo come origine delle coordi i i ica- 
zione di f. Si ha allora ovunque, salvo che in ooga il punto di applica 


EI" = —ab. 
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La soluzione deve soddisfare alle condizioni ai limiti { (+œ) = 0 ed inoltre 

‘ e Ç” debbono essere continue in z = 0; per quanto riguarda la discontinuità 
dello sforzo di taglio F = —EIŅ" ’ in z = 0 essa deve essere uguale ad f. Una 
soluzione cosî determinata è data da 


_ a \Ha 
tigre Mel icosplz1-+senBIs11 B= (zer) > 

8. Dedurre l'equazione dell'equilibrio di una sbarra sottile (di sezione 
circolare) debolmente flessa, sapendo che la sua forma naturale è un arco di 
cerchio e che la flessione si effettua nel piano della sbarra, sotto l’azione di 
forze radiali. 

Soluzione. Scegliendo l’origine delle coordinate polari r, g nel centro del 
cerchio, scriviamo l'equazione della sbarra deformata nella forma r = a+ 
+ t(q), ove a è il raggio del cerchio e & lo spostamento radiale dovuto alla 
flessione. Esprimendo il raggio di curvatura in coordinate polari, arrestandoci 
ai termini del primo ordine in £, troviamo 


i r?— rr" 2r? si tHE 
R (r24 r22 a a 


(l'operazione di derivazione è relativa a p). Dalle (48,11) si ha per l'energia 
elastica di flessione 
Eja ay EI | 
_ un = LAY. 
ra= ZL | (Li) cena | CHa 
0 
ove Qo è l'angolo al centro. L’equazione di equilibrio segue dal principio varia- 


zionale: 
Po 


ôF — | $tK,a dp=0 
0 


(K, è la forza radiale esterna per unità di lunghezza), con la condizione supple- 
mentare 

Po | 

| tdp=0 

0 
che, nella presente approssimazione, esprime la condizione di invarianza del 
perimetro della sbarra, cioè l'assenza di variazione della lunghezza totale. 
Utilizzando il metodo dei moltiplicatori di Lagrange, si ha 


Po Lo 
ôF sb— | aK,6 dp + aa | ôt dp=0, 
0 0 


ove œ è una costante. Effettuando la variazione ed integrando quindi ripetuta- 
mente per parti il termine in 60”, otteniamo 


f [EE GHE aK Haa | 8t do 


4EL Hear | -2E een a| 
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L'equazione di equilibrio è dunque 1) 


EI trte i 
at (È +20"4+%)— Kr +a=0, (1) 


l'espressione dello sforzo di taglio 


EI 
R= 5y (V48"), 


l’espressione del momento flettente 


EI 
M =- (+8) 
(cfr. fine del $ 20). La costante i i i ichi ii | 
Fianza della lunghezza totale della obar nina a partire dalla richiosta di inva- 
. Trovare la deformazione di un llo ci ’azi il 
due forze concentrate diametralmente oproste (hg ig sottoposto all'azione di | 


4 


I 
Fig. 18 


Soluzione. i i i | 
si ni° uzione. Integrando l’equazione (1) lungo la circonferenza dell’anello, 4 


2raa = į Kra dọ =2f. 


Ovunque, eccetto che per p = 0 e p= x, si ha l'equazione (1) con K, = 0: 


3 
fa o 


e T y 


La deformazione cercata è simmetrica ri i di i i 
Azione ce a rispetto ai diametri AB e CD indi | 
deve aversi {Ų = 0 in A, B, C, D. La differenza dei valori dello sforzo din 


per p + +0 deve essere ugual A f . f tagu 
che soddisfa queste condizioni £ La soluzione dell'equazione di equilibrio 


ci (Lul x 1 
FI \n 7 9C089—-g cos p—7 sen gp), xps. 


i . 
) In assenza di forze esterne X,—=0 e a=0; le soluzioni non nulle 


dell equazione omogenea de otta OTT spondono a na rotazione (0) ad una tra- 
g d C 1 
d u 1 
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Allora i punti A e B si avvicinano l’uno all’altro di 


tormi (È). 


$ 21. Stabilità dei sistemi elastici 


Il comportamento di una sbarra sottoposta all’azione di forze 
di compressione longitudinali è un esempio semplice dell'importante 
fenomeno dell'instabilità elastica, scoperto da Eulero. 

In assenza di forze trasversali esterne di flessione X, e K}, 
le equazioni di equilibrio della sbarra compressa (20,14) hanno la 
soluzione X = Y = 0, corrispondente alla forma rettilinea della 
sbarra, sottoposta ad una forza longitudinale | 7 |. Ma questa solu- 
zione di equilibrio è stabile solo se la forza di compressione | 7 | 
si mantiene al di sotto di un certo valore critico Terit- Finché 
IT| < Tert: la forma rettilinea della sbarra è stabile rispetto 
a piccole perturbazioni arbitrarie. Detto altrimenti, se la sbarra si 
incurva un poco sotto l’effetto di un’azione debole, di natura qual- 
siasi, essa tende a ritornare nello stato iniziale quando questa forza 
cessa. 

AI contrario, se | T | > Tert, la forma rettilinea è una posizione 
di equilibrio instabile. Se un'azione (una flessione) arbitrariamente 
piccola perturba l'equilibrio, la sbarra si piega fortemente. È allora 
evidente che la sbarra compressa non può che restare incurvata. 
Dopo che la sbarra è divenuta instabile, il suo comportamento deve 
essere descritto dalle equazioni della flessione forte. Tuttavia, il 
valore del carico critico Tot può essere dedotto dalle equazioni 
della flessione debole. Per | T | = Tert la configurazione rettilinea 
corrisponde ad un equilibrio indifferente, cioè a dire, oltre ad X = 
— Y = 0 debbono esistere altri stati di flessione debole che siano 
stati di equilibrio. Allora si può definire il valore di Tert come 
quel valore di | 7 | per cui le equazioni 


EI,X"" + | T |x” — 0, ELY” + | T |Y” =— 0 (21,1) 


ammettono una soluzione non nulla. Questa soluzione non nulla 
definisce il carattere della deformazione cui la sbarra viene sotto- 
posta, subito dopo la perdita di equilibrio. 

Qui di seguito trattiamo diversi casi tipici di perdita dell’equi- 
librio dei sistemi elastici. 


PROBLEMI 


4. Determinare la forza di compressione critica per una sbarra articolata 
ai suoi estremi. 

Soluzione. Poiché ci interessa il valore minimo di | T | per cui le equazioni 
(21,1) ammettono una soluzione non nulla, basta considerare tra le due equazio- 
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ni quella che corrisponde al minimo tra J, e I}; supponiamo T Ii i 
la soluzione dell’equazione EIX” + | fi | x da nella Sorna i- Cerchiamo 


X = A + Bz 4+ C sen kz + D cos kz, 


con k = VIT EI. La soluzione non null i izioni ai 

a x de I RARI ulla, soddisfacente le condizioni ai 
X = C sen kz 

e si deve avere sen kl = 0. Se ne deduce che la forza critica è 


REI 
Tert=—77 z, 


All . vito: . . . 
Alinianatasi dall equilibrio, la sbarra assume la configurazione raffigurata 


T T 
b) c) 
7 
7 
Fig. 19 
2. Eguale problema per una sbarra con estremità incastrate (fig. 19, b) 
. 4n2EI aa 
Soluzione. Tont= 7 . 


Liberi Ceo Problema per una sbarra con una estremità incastrata e l’altra 
TEIL, 
412 

4. Trovare la compressione critica per una sbarra di sezi i 
estremi articolati e con base elastica (cfr. il problema 7 del 620). circolare, con 

Soluzione. Al posto delle (21,1) si ha l’equazione 

, EIX” 4+- i T|X” + aX =0. 
Uno studio analogo conduce alla soluzione 
X=A RI __A3EI alt 

sen Î Z, Tont= 72 n? -- nni ) . 


Deve essere considerata solo quella che corrisponde ai valori interi di n per 
cui Tert è minimo. Per q sufficientemente grandi si ha n > 1, cioè dopo la 
perdita di equilibrio la configurazione della sbarra ha diversi « ventri ». 

5, Una sbarra di sezione circolare è sottoposta a torsione; le sue estremità 
sono incastrate. Determinare il valore critico della torsione oltre il quale la 
disposizione rettilinea diventa instabile. T 


Soluzione. Tert = 
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Soluzione. Il valore critico dell’angolo di torsione è determinato dall'in- 
sorgere di soluzioni non nulle delle equazioni di flessione debole della sbarra 
torta. Per stabilire queste equazioni, sostituiamo l’espressione (19,7) 


(x è langolo di torsione costante) nella (19,3); si ha 


dt dt 
EI [e Fr ter È _[FY=0. 


Deriviamo questa equazione: la flessione è debole, quindi nel derivare il primo 
e il terzo termine si può supporre t costante, uguale al) vettore ty diretto 
lungo l’asse della sbarra (asse z). Ricordando che si è in assenza di forze 
esterne longitudinali e quindi 2 = 0, si ottiene 
dt dt 
EI [e Se +e =0 


ovvero 
Y" — xX" = 0, 


x" + xY"=0, 


con =£ . Introducendo la funzione complessa E=X-+iY si ha l’equa- 
zione È’ — ing" =0. Cerchiamone la soluzione che soddisfi alle condizioni 
E=0, &=0 per z=0, I nella forma Ẹ=4 (1-+ixz—e'*)-+bz?. Si ottiene come 
; ixl 
condizione di compatibilità delle equazioni rispetto ad a e db ea - SEDE , 


quindi Zig 5, La piú piccola radice di questa equazione è H449, 


talché 
8,98EI/ 
Terit = tori 


6. Stesso problema per una sbarra con estremità articolate. 
> 2 
Soluzione. Si ottiene qui È=@ (1-08 2) ba, dove x è definito 


da ei*=1, cioè x1=2%. Di conseguenza, l’angolo di torsione critico è 


2nEI 
Terit= TG] * 


7. Determinare il limite di stabilità di una sbarra verticale sottoposta 
all’azione del proprio peso; la sbarra è incastrata in basso. 


Soluzione. Se la tensione longitudinale F, = 7 varia lungo la sbarra, nel 
primo membro della (20,4) de 0 e invece della (20,14) si hanno 


I,EX"" — (TX')Y — Kg = 0, 


LEY” — (TY'Y — K} = 0. 
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Nel presente caso le forze trasversali di flessione sono assenti in tutta la lunghez-3 
za della sbarra e T = —g (l — z), dove q è il peso specifico della sbarra e z èj 
contata a partire dall’estremità inferiore. Supponendo 7, < I, consideriamo į 
l’equazione 

I EX" = TX'= —q (l — 2) X' i 
(per 2 = si ha automaticamente X” = 0). L'integrale generale di questa; 
equazione per la funzione u = X’ è 


u= n5 [aJ_1,3(M)+b41,3 (Ml; 


=ìy g 3 
n=3 V an. 


Le condizioni ai limiti X’ = 0 per z = 0 e X” = 0 per z = l danno per la] 
u (ņ) le condizioni 

_2 qB 
u=0 per "== F EL’ 
Per soddisfare queste condizioni occorre porre b = 0, I _,jg (no) = 0. La radicei 
più piccola di questa equazione è ng = 1,87, da cui si ricava la lunghezza cri-4 


tica della sbarra 
1/ 
lort=1,98 (22) 9. 


8. Una sbarra ha una sezione trasversale schiacciata, cosicché I2> Å. 
Delle due estremità, l’una è incastrata, l’altra è soggetta ad una forza f che 
incurva la sbarra nel piano principale x, z (in questo piano il valore della rigidi-j 
tà di flessione è EZ). Determinare il valore critico della forza ferit, oltre ill 
quale la flessione nel piano x, z diviene instabile, talché la sbarra, torcendosi,; 
si incurva nel piano y, z. 

Soluzione. La rigidità EI, è grande rispetto ad EZ, (e rispetto alla rigidità! 
di torsione C)?), quindi l'instabilità rispetto all’incurvamento laterale forte: 
sopraggiunge quando la flessione nel piano x, z è ancora debole. Per determinare] 
l’istante in cui si realizza l'instabilità, bisogna scrivere le equazioni dell’in-; 
curvamento laterale debole, conservando i termini proporzionali al prodotto! 
della forza f, agente nel piano z, z e degli spostamenti piccoli. Poiché la forza. 
concentrata agisce solo sull’estremità libera, lungo tutta la sbarra F = f e nella į 
estremità libera (z = /) il momento M = 0; partendo dalla (19,6) si hanno le) 
seguenti espressioni per le componenti del momento nel riferimento fisso z, y, z: | 


Myx = 0, M, =(l—23)f, M, = (Y — Ya) f, 


dove Y, = Y (1). Proiettiamo questi momenti sugli assi È, n, ¢ del riferimento i 
solidale in ogni punto alla sbarra; conservando solo i termini lineari negli | 
spostamenti, si ha 


My=®9(0-2)f 
m= 0-91; Yo, 


, 


u'n 3=0 per n=0. 


Ma=(-2)f 


dove @ è l’angolo di rotazione totale della sezione della sbarra torta (l’angolo | 
di torsione t = T non è costante lungo la sbarra). D'altra parte, per le (18,6) i 


1) Cosi, per una sezione di spessore k ed altezza b ® hk si ha 


bh? b3h bh? 
El, =- E> El, =- E Ca 
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e (18,9), valide nel caso di flessione debole, si ha 
My = ELY", Ma= EIX", 
Dal confronto di queste espressioni segue: 
EI,X"=(1-2)f 
ELY = QU a)f, Cp = (l — a) fY’ + (Y Ya f. 
i i rmina la flessione principale della sbarra nel piano 
x Miri rie leterminare quel valore di fin corrispondenza del quale 
la seconda equazione e la terza ammettono una soluzione non nulla. Eliminando 
tra queste due la Y si ottiene A 


g” +k? (1-2)? p=0, t=: 


Mx = Ce’. 


L’integrale generale di questa equazione è 


q=a VIIy, (Z0 at) te VIZI, (ža). 


ità i = i = l'estremità libera il 
Nell’estremità incastrata (z = 0) si deve avere @ 0, e ne st i 
momento torcente Co’ = 0. La seconda condizione fornisce a = 0, dalla prima 


2 ol 0 RIE 
segue J _1;, (5) =0. La più piccola radice di questa equazione è = = 2,006, 


quindi 


4,01 VETC 
fm= ta. 
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ONDE ELASTICHE 


$ 22. Onde elastiche in un mezzo isotropo 


Se nel corpo che si deforma vi è movimento, la temperatura in! 
generale non è costante ma varia tanto rispetto al tempo quantoi 
localmente. Questo evento interviene a complicare notevolmente lef 
equazioni esatte del moto, nel caso di movimenti arbitrari. E 

Ma il fatto che la trasmissione del calore da una regione del' 
corpo all'altra (per pura termoconduzione) avvenga molto lenta-: 
mente, permette di semplificare il problema. Infatti, se non si ha 
praticamente scambio di. calore sulla scala dei tempi dell'ordine 
del periodo di oscillazione nel corpo, si può considerare ciascuna { 
regione del corpo isolata termicamente, talché il movimento è | 
adiabatico. Ora, nel caso di deformazioni adiabatiche, 0; è espresso į 
in funzione degli u;, tramite le formule usuali, con la sola differenza | 
che al posto dei valori ordinari (« isotermi ») di Æ e o occorrerà 4 
considerare i loro valori adiabatici (si confronti il $ 6). Supporremo 4 
tale circostanza verificata in tutto il resto del capitolo, talché per i 
E e o si debbono intendere i corrispettivi valori adiabatici. : 

Per dedurre le equazioni del movimento del mezzo elastico, { 


bisogna uguagliare le componenti della forza degli sforzi interni 
ir alle corrispondenti componenti dell accelerazione u;, molti- 4 


plicate per la densità di massa p: 


aT 
pu; = rp ° 


(22,1) | 
È questa la forma generale delle equazioni del moto. 

In particolare, le equazioni del moto iņ un mezzo elastico iso- | 
tropo possono scriversi' direttamente, in analogia con l'equåzione | 
di equilibrio (7,2), e precisamente si ha 


PUT zF) Aut Fo AD) grad div u. 


id 


(22,9) | 


Poiché tutte le deformazioni sono supposte piccole, corrisponden- 1 
temente i movimenti considerati nella teoria dell’elasticità sono 4 
oscillazioni piccole, dette oscillazioni elastiche o 


siate 
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col considerare un’onda elastica piana in un mezzo isotropo ila 
tato, cioè un’onda per cui la deformazione u dipende Cao na oa 
coordinata x e dal tempo. Allora nella (22,2) sono nulle 

vate rispetto a y e z e si ha 


(22,3) 


— ——_ ——_- = 


e ani 


i i è posto! 
(per uz si ha la stessa equazione che per uy), dove si è p ) 
E (1—0) 


E 
a=V a a= 2p (1-49) ° 


Le equazioni (22,3) sono ordinarie equazioni delle onde unidi 
mensionali; cı e c, sono le velocità di propagazione lell on e ndo 
vede che la velocità di propagazione dell onda è differ 

i i onenti u, 0 U z , 

che In tti a en'onda elastica risulta composta di due , onde che 
si propagano indipondentemente. Im bra Se nda stessa; diremo 

iret o la direzione di zione i a ° 
Liotta iongitudinale, la sua velocità di propagazione, è er Nel- 
l’altra (uy, uz) lo spostamento giace In un piano normale au iro- 
zione di propagazione e la velocità della stessa è C sso ritud 
in base alle (22,4) la velocità di propagazione delle onde ongitudi 
nali è sempre maggiore di quella delle onde trasve . 


ha sempre ?) 
4 
co> li Vi . 


cı e c; sono dette rispettivamente velocità longitudinale e trasversale 

ono. ; 
del Si ricorda che la variazione del volume durante una delorma- 
zione è data dalla somma dei termini diagonali hi sensore | defor 
mazione, cioè u; = div u. Nell’ onda trasversa e tigori ao eda a 
componenti Uy, Uz € poiché queste non dipen n pi e P asvorsali 
per una tale onda si ha div u = 0; si deduce che 


D, . verse 
non sono in relazione con la variazione di volume nelle diver 


(22,4) 


(22,5) 


. + . : : di compres- 
1) Diamo anche le espressioni di c, e c in funzione dei moduli di comp 
sione e di scorrimento e dei coefficienti di Lamé 


3K+4p __ A -+20 -y £, 
a= FEE or 0 V 


2) Poiché o varia in realtà solo tra 0 e 1/3 (cfr. nota, pag. 24), si ha sempre 
la disuguaglianza più forte _ 
ma (44) > Ct y? 
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parti del corpo. Al contrario, per le onde longitudinali si ha div u = 
+ 0; queste onde sono accompagnate da fenomeni di compressione 
e dilatazione. 

La scomposizione di un’onda in due componenti che si propagano 
indipendentemente può effettuarsi anche nel caso piú generale di 
un'onda elastica qualunque (non piana) in un mezzo illimitato. 

Riscriviamo la (22,2) introducendo le velocità c; e c: 


u = Au + (d — å) grad div u. (22,6) 
Scriviamo il vettore u nel seguente modo: 
u = uU; + 4, (22,7) 
dove u, soddisfa la condizione 
div uų = 0 (22,8) 
e per u, si ha 
rot u; = Q. (22,9) 


È noto dall’analisi vettoriale che una tale decomposizione è sempre 
possibile (si tratta della decomposizione di un vettore nella somma 
di un vettore rotazionale e in un vettore gradiente). 

Sostituendo u = u; + u; nella (22,6), segue: 


u; + u = È A(u + u) + (cî — ci) grad div u,. (22,10) 


Si applichi ora l'operatore div ai due membri dell'equazione. Si ha, 
tenuto conto che div u, = Q, 


div u, = & A div u; + (cf — cf) A div w 
e quindi 
div (u, — cc Au) = 0. 
D'altra parte, anche il rot dell'espressione entro parentesi è nullo 


in virtà della (22,9); ma se rot e div di un vettore scompaiono in 
tutto lo spazio allora questo vettore è identicamente nullo e quindi, 
2 
La efan =. (22,114) 
Applichiamo ora l'operatore rot alla (22,10). Ricordando che 
rot u; = 0 e che rot Yọ = 0, qualunque sia ẹọ, si ha 


rot (u; — & Au) = 0. 
Peraltro, anche la divergenza della quantità entro parentesi è nulla 
e perciò 
2 
aut Au = 0. (22,12) 


ot? 
Le equazioni (22,14) e (22,12) sono le usuali equazioni delle onde 
(tridimensionali). A ciascuna di queste equazioni corrisponde la 
propagazione di un'onda elastica, rispettivamente con velocità 
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1 c. L'onda (u;) non è accompagnata da variazioni di volume, 
mentre con l’onda (u;) si hanno dilatazioni e compressioni. 
In un’onda elastica monocromatica il vettore d'onda si serive 


u = Re {up (r) ei}, (22,13) 
dove u, è funzione delle coordinate. Per u, si ha 
cì Aug + (c? — c3) grad div u + 0°%u, = 0. (22,14) 


che discende dalla (22,6) quando per u si adotti la (22,13). Le onde 
(u) e (u;) soddisfano rispettivamente le 


Au; + kîu, = 0, Au, + kîu; = 0, (22,15) 


d (0) ` A « . 
dove k, = ze ki = z sono rispettivamente i vettori d’onda, lon- 
t 


1 
gitudinale e trasversale. 

Consideriamo infine i fenomeni di riflessione e rifrazione di 
un'onda elastica piana monocromatica sulla superficie di separazione 
di due mezzi elastici diversi. Si noti che il tipo d'onda può, in gene- 
rale, variare a seguito della riflessione o rifrazione. Un’onda inci- 
dente che sia puramente longitudinale o trasversale emerge come 
onda mista, cioè contenente sia componenti longitudinale che tra- 
sversale. Il tipo d'onda non varia (per ragioni di simmetria) se l'in- 
cidenza è normale e se nel caso di incidenza arbitraria si ha un’onda 
trasversale con vibrazioni parallele al piano di separazione. 

Le relazioni che determinano le direzioni delle onde riflesse 
o rifratte possono dedursi direttamente dalla richiesta della costanza 
della frequenza e della componente del vettore d'onda nel piano 
tangente alla superficie di separazione !). Se 0 e 0’ sono gli angoli 
di incidenza e di riflessione (o di rifrazione), c, c' le velocità delle 
due onde in oggetto, allora 


sno (22,16) 


sen 0” € 


Supponiamo per esempio che l’onda incidente sia trasversale. 
Allora c = c;, è la velocità delle onde trasversali nel primo mezzo. 
Poiché si ha c' = c per l'onda trasversale riflessa, dalla (22,16) 
segue: 

0= 0, 


cioè l'angolo di incidenza e l'angolo di riflessione sono uguali. Ma 
se l'onda riflessa è longitudinale, allora c' = cu, € 


senò _ ci 
sen 0’ ci 


1) Cfr. VI, $ 65. Tutte le considerazioni ivi riportate si applicano integral- 
mente qui. 


9— 0630 
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Per la parte trasversale dell'onda rifratta c' = c e se l'onda inci- i 


dente è trasversale, si ha 


senð cu 


sen 0’ Cta ` 


Nello stesso modo, per l'onda rifratta longitudinale 


senð _ cu 
sen 0’ cis” 


PROBLEMI 


4. Determinare il fattore di riflessione per un'onda longitudinale monocro- ‘ 


matica con angolo di incidenza arbitrario su un corpo posto nel vuoto!). 
Soluzione. Poiché l'angolo di incidenza è arbitrario, emergeranno a seguito 
della riflessione sia onde longitudinali che trasversali. In base a considerazioni 


Fig. 20 


di simmetria, è evidente a priori che il vettore spostamento nell’onda riflessa 
trasversale è tutto contenuto nel piano di incidenza (fig. 20; ny, n;, n; sono rispet- 
tivamente i versori delle direzioni dell’onda incidente, dell'onda riflessa lon- 
gitudinale e di quella riflessa trasversale, uy, uz, uç i corrispondenti vettori 
spostamento). Lo spostamento totale nel corpo è uguale alla somma (per brevità 
si è omesso il fattore comune e7?) 


; ile ikr 
u = Amet! + Ame I + Ai [an] e t 
(a è il vettore normale al piano di incidenza). I valori assoluti dei vettori d'onda 


® ® . lo A . 
sono kg = ky = T’ ki= egli angoli di incidenza 6,, di riflessione 0; e 0,, 


1) Per il caso più generale della riflessione di onde sonore da parte della 
superficie di separazione tra un solido e un liquido, inizialmente propagantisi 
in uno dei due mezzi, si consulti: L.M. Brekhovskikh, Onde nei mezzi 
stratificati, Ed. Accademia delle Scienze del URSS, 1957, § 4. 
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sono legati dalle 8,= 0, sen 0, = sen È, z. Si ha per le componenti del tensore 
di deformazione sulla frontiera del corpo 
usy = iko (Ao + A1) cos? 0, + iA rk; cos 0; sen 8, 
uy = iko (Ao + 41), 


uyy = iko (Ao— 4) sen Bo cos Oo + 5 A;ky (cos? 0, — sen? 0) 


(i fattori comuni'esponenziali sono omessi). Le componenti del tensore degli sforzi 
si calcolano a partire dalla (5,11), che è opportuno riscrivere nella forma 


Gin = 2pefui + p (c? — 267) uuôir 


Le condizioni ai limiti sulla superficie libera del mezzo danno oną = 0, 
quindi Oyy = Oyy = 0 e ne derivano due equazioni che permettono di esprimere 
A: A; în funzione di Ao: 


A c? sen 20; sen 205— c? cos? 20, 
© c3 sen 20; sen 20+ cF cos? 20; * 


A= A; 2c;cy sen 20, cos 20, 
170” c? sen 20; sen 20o- c? cos? 20; * 


A= 


Per 0, = 0 si ha A; = —A4o; A+ = 0, cioè l'onda riflessa è tutta longitudinale. 
Il rapporto della componente normale alla superficie del mezzo della densità 
del flusso d'energia, nell'onda longitudinale riflessa, allo stesso flusso nell’onda 
incidente è 


Analoga relazione si ha per l’onda trasversale riflessa 
Ai | 
Ao |" 


__ ca cos 8; 
t ercosòy 


Ovviamente R,+-Ri=1. 
2. Stesso problema nel caso in cui l’onda incidente è trasversale (e le vibra- 
zioni sono contenute nel piano di incidenza)!). 
Soluzione. L'onda riflessa si compone di un’onda longitudinale e di un’onda 
trasversale con 0, = 8, c; sen 0, == c; sen @,. Il vettore totale spostamento è 
i ik ik. 
u= [an] 4t} ny Aje T plan] Are t. 
Si ottiene per le ampiezze delle onde riflesse 
As © sen 20; sen 20o — cf cos? 20, 
Ao c2 sen 20; sen 200-7 c? cos? 20, ’ 
A 2c1c4 sen 20, cos 20, 
A, e? sen 20; sen 20,-+-c? cos? 20, ` 


3. Determinare le autofrequenze delle vibrazioni radiali di una palla ela- 
stica di raggio R. . 
Soluzione. L'origine è fissata nel centro della palla, le coordinate sone 
sferiche. Poiché le vibrazioni sono radiali si ha u = u, (r, t), quindi rot u = 0. 


1) Se le vibrazioni sono normali al piano di incidenza, l’onda è riflessa 
per intero ed è dello stesso tipo, quindi R;=1. ' 


gs 
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Introduciamo il « potenziale » di spostamento @ tramite u, = u = dg/dr. 
L'equazione del moto si riduce all’equazione d'onda c? Ag = q; per le vibra- 
zioni periodiche nel tempo (-e°*) segue: 


= 190 (2 2?) ko k= 
Ap =- y (r TE) = — règ, k=. (1) 


La soluzione che si mantiene finita in tutta la palla, origine inclusa, è 


sen kr 


= 4 —— 
(si è omesso il fattore temporale). Gli sforzi radiali sono 


Orr =p {(cf —2eẸ) tii F 2e2urr} =P{(c} — 2c7) Ap + 2c; 9"} 
o, per la (1), 


4 1, 
pone 04 79 . (2) 
Dalla condizione ai limiti Opp (R)=0, segue: 
tg kR 1 
dra (3) 


KRT 4-—-(kReyf2c)? 


che con le sue radici determina le autofrequenze © = cık. 

4. Determinare le frequenze delle vibrazioni radiali di una cavità sferica 
in un mezzo elastico illimitato, con cr © c+ (M. A. Issakovič, 1949). 

Soluzione. In un mezzo illimitato le vibrazioni radiali di una cavità avven- 
gono con irraggiamento d'onde sonore longitudinali, quindi con conseguente 
perdita d’energia e smorzamento delle vibrazioni. Per c; © c; (cioè KÐ yp) 
questo irraggiamento è debole e si può dire che si hanno autofrequenze con un 
piccolo termine di smorzamento. 

Cerchiamo la soluzione della (1) nella forma di un’onda sferica divergente: 


gihr 
p= TE, 


r? cl 


Dalla (2) si deduce, in virtú della condizione al limite 0,, (R) = 0, 
2 
(R£) —=4(1—ikR). 
t 


Allora, per cè c;, si ha 


La parte reale di œ fornisce l'autofrequenza delle vibrazioni, la parte immagina- 
ria il fattore di smorzamento. In un mezzo incompressibile (c; + co) non esiste 
smorzamento: questo risulta essere un effetto specifico della resistenza del mezzo 
allo scorrimento (u = 0). Osserviamo che in questo caso kR = 2eger K 1, 
cioè la lunghezza l'onda corrispondente a queste vibrazioni è grande rispetto 
ad R (è interessante confrontare questo caso con le vibrazioni di una sfera elastica 
per le quali, per c; © c;, la prima autofrequenza è definita, in virti della (3), 
dalla relazione kR = x). 
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$ 23. Onde elastiche nei cristalli 


La propagazione delle onde elastiche in un mezzo anisotropo, 
cioè nei cristalli, è descritta da leggi più complesse di quelle relative 
alla propagazione in un mezzo isotropo. Studiando tali onde si 
dovrà partire dalle equazioni generali 
Oik 
ÖTR 


pui = 
e per 0;, si utilizzerà l’espressione generale (10,3): 
Cin = Mikimlim- 
Concordemente con quanto detto nel paragrafo precedente, si inten- 
derà ovunque con Aipim i corrispondenti valori adiabatici dei moduli 
di elasticità. 
Sostituendo nelle equazioni del moto 6;x, si ha 


" Um __ Mikim ô ( dui dum 
U: = Apr, — i Sim _—_ (Lala 
pui Ainm Th 2 zp \ Tm ôr ) 
— 4 u 41 0%Um 
79 Mirim Izh Olm + DI Minim EA ôx; . 


Il tensore Aipim è simmetrico sugli indici Z ed m, quindi i due ter- 
mini nel secondo membro sono uguali e le equazioni del moto diven- 
tano 
se um 
u; = À; — m 
pu; = ;him dan dai * (23,1) 
Consideriamo un’onda elastica monocromatica in un cristallo; 
sì tratta cioè di trovare la soluzione dell’equazione del”moto nella 
forma „moto n 
Ui = Uggi Er- 0t) 


(uo; sono delle costanti); il legame tra œ e k deve essere definito in 
modo tale che la funzione cosî scritta soddisfi effettivamente la 
(23,1). La derivazione di u; rispetto al tempo fa comparire il fattore 
—io e quella rispetto a xx il fattore ikp. Allora, dopo la sostituzione, 
la (23,1) diventa 


pou; = Mirimlnk Um: 
Scrivendo u; = imum, ricopiamo l'uguaglianza nella forma 
(P0°8;m — Minimlnki) Um = 0. (23,2) 


E un sistema di tre equazioni omogenee di primo grado rispetto alle 
incognite Ux, Uy, U, Questo sistema ammette soluzioni non banali 
solo se il determinante della matrice dei coefficienti è nullo; deve 
cioè aversi 


l Minimlxki _ POS;m | = 0. (23,3) 
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E un’equazione di terzo grado in ©? che ammette, in generale, 
tre radici distinte. Ciascuna di tali radici definisce la frequenza 
in funzione del vettore k 1). Riportando ognuno di questi valori 
nella (23,2) al posto di œ, si ricavano le corrispondenti autosoluzioni 
u; (per meglio dire, visto che il sistema è omogeneo, sono determi- 
nati i rapporti tra le tre componenti di u; ma non i loro valori asso- 
luti, talché le u; possono essere moltiplicate per un fattore comune). 

La velocità di propagazione dell’onda (velocità di gruppo) è 
data dalla derivata della frequenza rispetto al vettore d'onda. Nel 
corpo isotropo la frequenza è proporzionale al valore assoluto di k, 


la direzione della velocità U = Lo coincide quindi con quella di k. 


Nei cristalli tale relazione non sussiste e quindi la direzione di pro- 
pagazione non può essere assunta parallela a quella del vettore 
d'onda. o 

L'equazione (23,3) mostra che œ è una funzione omogenea del 
primo ordine delle componenti k; di k (se si introduce come inco- 
gnita o/k, i coefficienti dell'equazione non dipendono da k). Allora, 


la velocità di propagazione Pò una funzione omogenea di grado 


zero in X;; la velocità dell’onda, essendo funzione della sua dire- 
zione, non dipende dalla frequenza. 

. In virtà delle tre differenti relazioni tra œ e k, si hanno in gene- 
rale, per ogni direzione nel cristallo, tre velocità di propagazione 
distinte delle onde elastiche. Queste velocità coincidono solo in 
certe direzioni eccezionali. 

In un mezzo isotropo a due velocità di propagazione diverse 
corrispondono onde puramente longitudinali e puramente trasver- 
sali. Al contrario, in un cristallo, a ciascuna velocità di propagazione 
corrisponde un'onda, il cui vettore spostamento ha tante compo- 
nenti parallele quante componenti perpendicolari alla direzione di 
propagazione. 

Infine un'osservazione. Per ogni vettore d'onda dato k si possono 
avere nel cristallo tre onde (con differenti frequenze e velocità di 
propagazione). E facile vedere che i vettori spostamento u in queste 
tre onde sono ortogonali. Infatti, fissato k, la (23,3) può essere con- 
siderata come l’equazione che determina i valori principali po? 
del tensore simmetrico (sugli indici i, m) di rango due A;gimkxk: ?). 
Le equazioni (23,2) determinano allora le direzioni principali di 
questo tensore che, come è noto, sono ortogonali. 


._ 1) In un corpo isotropo questa equazione dà un risultato noto: una solu- 
zione œ? = cìk? e due soluzioni coincidenti œ? = cîX?. 
3) In virtù delle proprietà di simmetria di Aipim, si ha 
Minimbnki = pimibnli = mimikk 


L'ultima espressione si distingue da Ampia, solo per gli indici muti k ed I, 
e quindi resta provato che il tensore A;xjmfpk; è effettivamente simmetrico. 
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PROBLEMA 


Trovare la dipendenza dalla frequenza del vettore d'onda, per onde elastiche 
che si propagano in un cristallo del sistema esagonale. . 

Soluzione. Le componenti non nulle di Aipim, nelle coordinate z, y, z, sono 
legate alle componenti nelle « coordinate » È, n, z (cfr. $ 10) dalle relazioni 


Morra = Ayyyy =a + b, Axxyy = qa — b, Axyxy 7 b, 
Axszz = Ayyzz = Axzxz = Ayzyz = d, Vezza = Í, 


dove si è posto 
4htntn = a, 2Azgnn = b, 2Agnzz =c, 2hezne = d. 


L'asse z è diretto lungo l’asse di simmetria del sesto ordine, la direzione degli 
assi x e y è arbitraria. Scegliamo il piano x, z in modo che contenga k. Allora 


k,=ksen0, ky = 0, k; = k cos 0, 


8 è l'angolo tra k e l'asse delle z. Scrivendo la (23,3) e risolvendo segue: 


o? È (b sen? 04+-d cos? 0), 
2 
oh= {(a-+-b) sen20 -+ f cos? 04d + 


+ V((a-Fb=d) sent9 +-(d—f) cost 0] F 4 (eF d)? sen 0 cos? 0}. 


$ 24. Onde superficiali 


Le onde che si propagano nelle vicinanze della superficie di un 
corpo, senza penetrare nel suo interno (onde di Rayleigh), costitui- 
scono un particolare tipo di onde elastiche. 

Scriviamo le equazioni del moto nella forma (22,11) e (22,12) 


Zu __2Au=0 (24,1) 


(u è una qualunque delle componenti dei vettori u,, Uş, e c la corri- 
spondente velocità, c: 0 c;) e cerchiamo le soluzioni corrispondenti 
a tali onde superficiali. Supponiamo la superficie del mezzo elastico 
piana (e illimitata); assumiamola come piano x, y € supponiamo 
z<0 nel mezzo. 

Consideriamo un'onda superficiale monocromatica «piana », 
che si propaga lungo l’asse x. Scriveremo per u 


u = gi(hx-@t)f (2) . 


Sostituendo tale espressione nella (24,1), si ha per f(z) 


(et) 


136 CAPITOLO III 


w2 . . re ix . 
Se k? a <0, l'equazione ha una soluzione periodica, cioè a dire 


si tratta di un'onda piana ordinaria che non subisce smorzamenti, 
in alcuna parte del corpo. Considereremo dunque il caso per cui 


k? — 2 > 0. Si hanno soluzioni del tipo 


f (z2) = cost -exp (+: 8-3) ; 


la soluzione col segno meno nell'esponente corrisponde ad una defor- 
mazione che cresce indefinitamente con la profondità (cioè per 
z << 0); una soluzione siffatta non ha senso e quindi manterrem o 
solo il segno più davanti all esponente. 

Dunque ci siamo ridotti a considerare la soluzione 


u = cost. gilh- oten? (24,2) 


=y B-S. (24,3) 


Questa corrisponde ad un’onda che si smorza rapidamente con la 
quota, cioè appunto un'onda che si propaga solo in prossimità della 
superficie. x definisce la velocità di tale smorzamento. 

Il vettore di deformazione u è la somma dei due vettori u, e u; 
e ciascuna delle componenti di questi vettori soddisfa l'equazione 
(24,1) con velocità c = c; per u; e c = c, per u. Nel caso di onde 
di volume in un mezzo illimitato, queste due componenti sono onde 
che si propagano indipendentemente le une dalle altre, ma nel caso 
di onde superficiali una siffatta separazione in due parti indipen- 
denti non può aversi (a causa dell’esistenza delle condizioni ai limiti). 
Il vettore u deve essere una combinazione lineare di u; e u;. Questi 
due vettori perdono il significato intuitivo di componenti dello 
spostamento parallelo e normale alla direzione di propagazione. 

Per trovare la combinazione lineare di u, e u;, che fornisce il 
vero spostamento u, si dovrà far ricorso alle condizioni ai limiti 
sulla frontiera del corpo. Queste forniscono anche il legame tra il 
vettore d'onda k e la frequenza ©, e quindi la velocità di propaga- 
zione dell’onda. Sulla superficie libera deve aversi Opna = 0. La 
normale n è diretta parallelamente all'asse z, dunque 


dove 


Oxz = Oyz = Ozz = 0, 
da cui 
Uyz = 0, Uys = 0, O (Uxes + Uyy) + (1 — 0) uz = 0. (24,4) 


Tutte le grandezze sono indipendenti da y, quindi la seconda di 
queste condizioni diviene 


41 ( uy du, _ 4 du, 0. 


uy =g (a + ôy 
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Tenuto conto della (24,2), segue: 
u, = 0. (24,5) 


ettore di deformazione u è con- 


N , Ne Vu 
i un'onda superficiale il v l î 
Quindi o A propagazione e perpendicolare 


tenuto nel piano della direzione di 


n erficie. , 5 
° "La Parte « trasversale » dell’onda u; deve soddisfare alle condi 


zioni (22,8) div u = 0, quindi 
utz Qui = 0. 


. ibx+% 7 
La dipendenza di Ury € Utz da rezè determinata dal fattore e Ea 
dove x; è dato dalla (24,3) con c = Cr, Cloe 


La condizione sopra scritta dà allora 
ikuix + %xUz T 0 


o 
uts Mi 
Utz ik 
Quindi si può scrivere 
ihx+a,jz o iot — i ihx4xyz 108 24 6). 
Uta = mae ti , UW = — ikae , (24,6) 


dove a è una costante. , E 
La parte « longitudinale » u; soddisfa la condizione (22,9) 


rot u; = 0, ovvero 


ðulx _ OUiz =0, 
dz dx 


ikur, — Xili = 0 (m=y e- ) . 


Si deve allora avere | 
i -į . ika+xyz— 0 ; 
pe = kbe” tr iot up = — inbe poor (24,1) 


quindi 


u 


dove b è una costante. sa , 
Utilizziamo ora la prima e la terza condizione (24,4). Esprimendo 
uin in termini delle derivate di u; e introducendo le velocità c; 
e c;, riscriviamo tali condizioni 
QUx du, 
Zx e=0, 
dz dx (24,8) 
du, 2 2) dux __ 
dz + (ci —2ct) dx 0. 


c 
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Sostituendo 
Ux = Uy + Uta, 
la prima delle (24,8) dà 
a (k? + xî) + 2bkx; = 0, (24,9) 


U, = Ug + Utz 


la seconda 
2actuk + b [c$ (x? — k?) + 26 k?] = 0. 
Dividendo questa equazione per cj e sostituendo 
o? c? 
xi — k= -7 ~i), 
la riscriviamo nella forma 
2axzk + b (k? + x?) = 0. (24,10) 
Le due equazioni omogenee (24,9), (24,10) sono compatibili se 
(K + nd)? = Aknen 


ovverosia, quadrando e sostituendo i valori di x, x? 
0 \4 o? o? 
(28-47) = 16k (RE) (2-3). (24,14) 


Si ha cosí un legame tra œ e k. Conviene scrivere 


o = ckt. (24,12) 
Allora #8 si elimina ed otteniamo per $ l'equazione 


E° — 8644 ge? (3-2-7)-16( -—#)=0 (2443) 


che mostra che È è un numero che dipende solo dal rapporto # 


Cc kd 
costante caratteristica della sostanza data, funzione del solo modulo 
di Poisson: 


Ovviamente È deve essere positiva ed anche <1 (affinché x, 
e x; siano reali). L'equazione (24,13) ammette una sola radice sod- 
disfacente tali condizioni e pertanto per ogni fissato valore di c;/e, 
si ottiene un solo valore di Ẹ 

Cosî, come per le onde di volume, anche per le onde superficiali 
constatiamo che la frequenza è proporzionale al vettore d'onda. Il 
coefficiente di proporzionalità è la velocità di propagazione 


U = ct (24,14) 


Quest'ultima determina la velocità di propagazione delle onde 
superficiali in funzione delle velocità ci e cı delle onde di volume 
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ampiezze della parte 


, SOET Il 
trasversali e longitudinali. Il rapporto delle ampiezze dale Bap 


trasversale e longitudinale dell’onda è dato, 
dalla 
Lil (24,15) 


e = n. 7. 
bc 2718 


Il rapporto c/c, varia per diverse sostanze tra 1/V2 e 0, che corri- 


Fig. 21 


Allora per Ẹ si ha l’intervallo 


oo a ai 1 | 
sponde a variazioni di o tra 0 e. È Si funzione di o. 


10,874; 0,955]. La fig. 24 fornisce il grafico di 


PROBLEMA 


i oggia su un 

Uno strato a facce piane parallele, di spessore h (mezzo 1), P! gi o 

mispazio elastico (mezzo 2). Determinare la frequenz in funzione CI srallele 

d'onda per onde trasversali entro lo strato, nel caso 

inci i i ione tra 

alle facce. Prendiamo il piano z, y coincidente col piano di separazio e tra 
strato o semispazio al semispazio elastico facciamo corrisponde 

3 


tivi di z; di conseguenza h > z > 0 nello strato. Ivi si ha 


— i(kx- ot) 
Usi = Un = 0, Un 7 f (2) e 


e per l'onda che si smorza nel mezzo 2? È 
xez i(kx- ot) -y e- o, 
Ung = Uzo =), üy, = Ae te , Ka ch 


Si ha per f(z) l'equazione 
a La 
f'+xîf=0, “=y $ k 


i vedrà che x? > 0), quindi 
a f (2) = B sen xz + C COS %2. 


i ioè LEVA = 0 e sulla 
Sulla superficie libera dello strato (z = h) si ha 0,y = 0, cioè 5; 
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superficie di separazione dei due mezzi (z = 0) 


ðu du 
Uy = y1 y2 
yl = Uya Bi dz = Us rn 


( 1 2 | 
p sono 1 moduli di scorrimento nei relativi mezzi). Da queste condizioni 
erivano tre equazioni per A » B, C e la condizione di canoa dà 


tg xh = B% 
Hi * 


uesta i ini i ici 
Q equazione definisce implicitamente œ in funzione di k, e ammette solu 


zioni solo i, é 
s per X1 e Xg reali, talché c > ta > cn. Questo dimostra che la pro- 
pagazione è possibile solo se cia > cy. 


$ 25. Vibrazioni di sbarre e lamine 


L . . 
dist e ndo che si propagano nelle lamine e nelle sbarre sottili si 
p ringuon aiccossariamente da quelle che si propagano in un mezzo 
ì 1 llimitato. Naturalmente ci si riferi 
n € l ; nte ci si riferisce al c 
ae Ja cui quaghezza d onda sia grande rispetto allo spessore 
i arra. Nel caso opposto, di onde 1 i 
ghezze d’onda sono piccole rispetto al i H V delli 
a este ‘ispetto allo spessore della sbarra o della 
possono venire assimilate ad illimi i 
tatto ie duie possono venire un mezzo illimitato in 
rez quindi si ritrovano ioni ià 
state stabilite per un mezzo aa e relazioni che sono già 
d errà di pere le onde con vibrazioni parallele all’asse 
si al piano della lamina dalle onde con vi ioni 
sversali, Cominciamo col trattare il primo caso. vibrazioni tra- 
erora ceformazione longitudinale di una sbarra (si tratta di una 
orme su tutta la sezione), la cui superfici 
r rficie late- 
omplia pooggotta R forze esterne, è una trazione o P apreasi ona 
. , de onde longitudinali nella sbarr ioni 
o compressioni semplici pro isi asse della sbarra. 
o i 1 propagantisi lungo l’asse della sbarra. 
DONNE caso di una trazione semplice, è diversa da zero solo la com. 
zz del tensore degli sforzi (l’asse z coincide con quello della 


sbarra), ed il legame t , 
mazione è ($ 55 e tra questa componente ed il tensore di defor- 


du, 


Oz: = Eu,,= zz 


Sostituendo nell'equazione generale del moto 


si ha 


da E e = (25,1) 
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vibrazioni longitudinali in una sbarra. 


che è l’equazione delle 
equazione usuale delle onde, con velocità 


Vediamo che si tratta dell’ 
di propagazione 

FE 

2 — 20,2 

Vv p K ( ) 

ione (22,4) di c, constatiamo che tale 


Confrontandola con l’espress 
quella delle onde longitudinali in un 


velocità risulta inferiore a 

mezzo illimitato. 
Passiamo ora all’ 

sottili. L'equazione del moto d 


esame delle onde longitudinali nelle lamine 
i tali vibrazioni si scrive subito 
dux 


sostituendo nelle equazioni di equilibrio (13,4) — ph Ga ° 
duy . 

—ph Ga al posto di P, e Py 
p ou, — A 6ux + 1 bux 4 1 Puy 
E dB 1—0? ôr? 2(1+0) ôy? 2(1—0) ôr ðy ? (25,3) 
p Pu A Cw, d Puy A ie ' 
E a 1—0? dy° 2 (4+0) ðr? 2 (1—0) de dy° 


propagantesi lungo l'asse z, 


Riferiamoci ad un’onda <« piana » 
funzione della sola x. Le 


cioè ad un'onda in cui la deformazione è 
si semplificano considerevolmente e diventano 


equazioni 
2 2 ðu gtu 
Pux E dux _ 0, v_ E Z=0. (25,4) 
a pao) dt? di 209 (140) dr 


Si hanno le usuali equazioni delle onde. I coefficienti che vi appaiono 
differiscono per Uy e uy. La velocità di propagazione dell'onda con 
vibrazioni parallele alla direzione di propagazione (ux) è 


E 
V sa (25,5) 


Per quanto concerne la velocità di propagazione (u,), le cui vibra- 
zioni sono perpendicolari alla direzione della propagazione (ma, 
come sopra, situate nel piano della lamina), essa è uguale a quella 
c, delle onde trasversali in un mezzo illimitato. 

Vediamo dunque che le onde « longitudinali » nelle sbarre e nelle 
lamine hanno le stesse caratteristiche delle onde in un mezzo illi- 
mitato; si distinguono da queste ultime solo per la grandezza della 
velocità che, come in precedenza, non dipende dalla frequenza. 
Tutt’altra è la situazione per le onde di flessione nelle sbarre e nelle 
lamine, quando le vibrazioni avvengono normalmente all'asse della 


sbarra o al piano della lamina, cioè a dire, onde che trasportano la 


flessione. 
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Le equazioni di tali vibrazioni libe i i 
, qui re di una lamina possono 
scriversi direttamente partendo dall’equazione dell'equilibrio (12,5), 


A tal fine bisogna sostituire —P con il prodotto dell’ i 
e della densità superficiale ph. Si ha” o dell'accelerazione £ 
ar kE 
Patio; A= (25,0) 
(A è qui l'operatore di Laplace bidimensionale). 
Consideriamo un’onda elastica monocromatica e cerchiamo. di 
conseguenza, una soluzione della (25,6) nella forma 


È = cost. gilkr- ot) (25,7) 


(beninteso, il vettore d'onda k ha solo due i 
i ; com 
Sostituendo nella (25,6), otteniamo ponenti, ka e ky). 


+ 12 (1— 03) ’ 
da cui discende la relazione tra frequenza e vettore d'onda 


E hE 
o= k? Vaia . (25,8) 


Risulta di qui che la frequenza è proporzionale al quadrato del 
modulo del vettore d'onda, mentre si ricorda che in un mezzo illi- 
mitato ila relazione era lineare. 

Nota la relazione tra frequenza e vettore d’onda, se ne deduce 
la velocità di propagazione dell'onda 


d0 
U= +: 


y Sp 


B WE 
u=-y Gila (25,9) 


Dunque U risulta essere proporzionale al vettore d'onda, contraria- 
mente a quanto avviene in un mezzo illimita è co- 
stante) to, laddove essa è co 
 Analoghi risultati si conseguono nello studio delle onde di fles- 
sione nelle sbarre sottili. Supporremo che le vibrazioni di flessione 
nella sbarra siano deboli; le relative equazioni del moto si ottengono 
sostituendo nelle equazioni di equilibrio della sbarra debolmente 


flessa (20,4) —X,, —K, con i prodotti delle accelerazioni X, Y, 


) 29 x 
1) Il vettore d'onda k = FT dove À è la lunghezza d'onda; dunque la velo- 


cità di propagazione dovrebbe divergere per A + 0 i 

da un punto di vista fisico, conse e dal att ce ia ETEN 
un { , o che 1 

validità al campo delle onde corte, 218 (25,9) non estende la sua 
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moltiplicate per la densità lineare di massa pS (S è l’area della 
sezione). Si ha 


SX = EI, SX st = EI. (25,10) 


Y du’ 
Ricerchiamone le soluzioni nella forma 
X = cost. e7700, Y = cost. eilh:-00), 
Sostituendo nella (25,10), si ottengono le seguenti relazioni tra 
frequenza e vettore d’onda: 

EI, 
pS 
rispettivamente per le vibrazioni nella direzione z e y. Corrispon- 

dentemente si hanno le velocità di propagazione 


I Elx 
U®=2 vV Ra k, png rà (25,12) 
Da ultimo consideriamo il caso particolare delle vibrazioni di 
torsione. Le equazioni del moto in una sbarra per tali vibrazioni 
si ottengono uguagliando C o (cfr. $ 18) alla derivata rispetto al. 
tempo del momento cinetico della sbarra per unità di lunghezza. 
Questo momento è uguale a pl P, dove 22 è la velocità angolare di 


Els 
pS 


o= V ke, o= k? (25,41) 


dt 
rotazione (gp è l’angolo di rotazione della sezione della sbarra in 
esame) e I = \ (x? + y?) df il momento d'inerzia di detta sezione 


rispetto al centro d’inerzia (nelle vibrazioni di torsione pura ogni 
sezione della sbarra effettua vibrazioni rotatorie attorno all'asse 


. . cose . ô! . . 
d'inerzia che è fisso). Scrivendo 1 = = si ha l'equazione del moto 


nella forma 


02 92 
CT. (25,13) 


Si vede che le vibrazioni di torsione si propagano lungo la sbarra 
con velocità 


€ 
DI (25,14) 


PROBLEMI 
4. Trovare le autofrequenze delle vibrazioni longitudinali di una sbarra, 


di lunghezza Z, con una estremità incastrata e l’altra libera. 
Soluzione. Nell'estremità incastrata (z = 0) deve aversi u, = 0 e nell’estre- 


mità libera (z = 2) 0,, = Eu, = 0, cioè Ce 0. Cerchiamo la soluzione 
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-— 
dell'equazione (25,1) nella forma u, =A cos (0t+@) sen kz, con k= œ V È. 
Dalla condizione in z = / si ha cos kl = 0 e quindi per le autofrequenze 


o= (PA (2n+1), 


dove n è un intero. 


2. Stesso problema per una sbarra con entrambe le estremità libere o in- 
castrate. 


Soluzione. In entrambi i casi 


3. Trovare le autofrequenze delle vibrazioni di una corda di lunghezza !. 


Soluzione. L'equazione del moto è 
3X pS ax 


(cîr. l'equazione dell’equilibrio (20,17)). Condizioni ai limiti X = 0 per z = 


= 0, I. Autofrequenze 
2 2528 
o= TI: 


4. Trovare le autofrequenze delle vibrazioni trasversali di una sbarra di 
lunghezza /, con estremità incastrate. 
Soluzione. Ponendo 
X = X, (2) cos (wt + 2) 
nell'equazione (25,10), si ha 


dz4 o? p 


EI, 


=x*Xo, t= 
L'integrale generale è 
Xo = A cos xz + B sen xz + C ch xz + D sh uz. 


dX 


Le costanti A, B, C, D sono determinate dalle condizioni ai limiti X = 0, E 


= 0 
per z = 0, l. Si ha 
Xo = A {(sen xl — sh x) (cos xz — ch xz) — 


— (cos xl — ch xl) (sen xz — sh xz)}, 
e l’equazione 


cos xl ch xl = 4 
determina con le sue radici le autofrequenze delle vibrazioni. La piú piccola 


tra queste èļ 
22,4) EI, 
Omin = 12 pS * 


5. Stesso problema per una sbarra con estremità appoggiate. 
Soluzione. La soluzione è analoga a quella del problema 4. Si ha 


Xo = A sen xz 
e le autofrequenze sono determinate da sen xl = 0, cioè 


a= (n=1,2, ...). 


d 
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La frequenza minima è data da 


9,87 3/ Ely 
Omin = PS 


6. Stesso problema per una sbarra con una estremità incastrata e l’altra 
libera. 
Soluzione. Si ha per lo spostamento 


Xo = A {(cos xl + ch xl) (cos xz — ch xz)4+-(sen xl — sh x?) (sen xz — sh x2)} 
(l'estremità incastrata è in z = 0, l'altra in z = 2), e l'equazione 
cos xl cha + 1= 0 
per le autofrequenze. La frequenza minima è 
omn =S Fr. 
min =- pS 
7. Trovare le autofrequenze delle vibrazioni di una lamina rettangolare 


(lati a e b) a bordi appoggiati. 
Soluzione. Sostituendo 

t= bo (z, y) cos (ot + a) 

nell'equazione (25,6) si ha 
| 420 (1—0?) 
AA — ilo = 0, yi= 0? GE * 

Prendiamo i lati della lamina come assi coordinati; le condizioni ai limiti (12,11) 
diventano) 


perz=0, a t=0, Leo; 
per y=0, b t=O, Teo, 
La soluzione che soddisfa tali condizioni è l 
t= Asen MIE on TY 


a b 
(m, n sono interi), le frequenze sono l 


=V aa la la) ] 
o=4 y Tp Uo" (F +3 ° 

8. Trovare le autofrequenze delle vibrazioni di una membrana rettangolare 
(lati a e b). . o o 

Soluzione. Equazione delle vibrazioni della membrana 

TAÇ = più 

(cfr. l'equazione di equilibrio (14,9)). I bordi della membrana debbono essere 
fissati in modo che 5 = 0. La soluzione corrispondente è 


maz niy 
sen 


e le autofrequenze 


(m, n interi). 


10—0630 
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9. Trovare la velocità di propagazione delle vibrazioni di torsione in 
sbarre aventi per sezione rispettivamente un cerchio, un'ellisse, un triangolo 
equilatero, e in una sbarra avente la forma di una lamina sottile rettangolare 
molto allungata. 


Soluzione. Per la sezione circolare (raggio R), il momento di inerzia è 
4 


I= ia prendendo C nel problema 1, $ 16, si ha per la velocità di propagazio- 


ne VE, coincidente con cy. 


Ugualmente (utilizzando i risultati dei problemi 2-4, $ 16), si ha per la 
sbarra a sezione ellittica la velocità 


2ab Mm 
a+ b2 p $ 
per la sbarra con sezione a forma di un triangolo equilatero 
gn 
op 
per la sbarra a forma di lamina rettangolare allungata 


h V u 
2 7 p° 
Tutte queste velocità sono più basse di c+. 

10. La superficie di un liquido incompressibile infinitamente profondo è 
ricoperta da una lamina elastica sottile. Dedurre il legame tra il vettore d'onda 
e la frequenza per onde propagantisi simultaneamente nella lamina e nello strato 
superficiale del liquido. 

Soluzione. Si sceglie il piano della lamina come piano z = 0, asse z come 
direzione di propagazione, z < 0 nel liquido. Allora, l'equazione del moto si 
scrive, in queste coordinate, per la lamina libera, nella forma 


po E I 

Po ia — Lo det 
(Pa è la densità del materiale della lamina). In presenza del liquido, bisogna 
aggiungere a secondo membro di questa equazione un termine che dia la forza 


con cui il liquido agisce su 1 cm? della lamina, cioè la pressione p del liquido. 
La pressione nell’onda si esprime per mezzo del potenziale della velocità con 


p= — p ai (si trascura il campo di gravità). Allora si ha 
at kE ôg 0% 
Poh ga = ao dat! di heo" (1) 


La componente normale della velocità del liquido sulla sua superficie deve 
essere uguale alla velocità dei punti della lamina, quindi 


dg ô 

dt" Ga mo 2) 
Il potenziale gp deve soddisfare in tutto il volume del liquido alla 

2 | 92 0 8} 

ðr? | 03° ° 


x 


Cerchiamo & nella forma { = {ye'{*-©. Conseguentemente assumeremo come 
soluzione della (3) un'onda superficiale smorzantesi in profondità g = 


= pelle Az, Sostituendo queste espressioni nelle (1) e (2), otteniamo due 
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equazioni per Qo e Ġo, e dalla condizione di compatibilità si "deduce 


otm E PP 
12 (1—0?) (p+hpok) * 


$ 26. Vibrazioni anarmoniche 


Tutta la teoria che abbiamo sin qui esposto sulle vibrazioni 
elastiche è approssimata, nello stesso senso in cui è approssimata 
la trattazione della teoria dell’elasticità fondata sulla legge di 
Hooke. Ricordiamo che per quest’ultima si parte dalla sviluppabilità 
in serie di potenze del tensore di deformazione dell'energia elastica, 
e ci si arresta ai termini del secondo ordine inclusi. Di conseguenza 
le componenti del tensore degli sforzi sono funzioni lineari delle 
componenti del tensore di deformazione, e le equazioni del moto 
sono lineari, 

In questa approssimazione, la connotazione più rilevante per 
un’onda è che essa può essere rappresentata da una semplice so- 
vrapposizione, cioè da una combinazione lineare di onde monocroma- 
tiche. Ognuna di queste si propaga indipendentemente dalle altre 
e può cosi esistere sola, senza essere accompagnata da altri movi- 
menti, di qualsiasi natura. Altrimenti detto, le diverse onde mono- 
cromatiche che si propagano simultaneamente nello stesso mezzo 
«non interagiscono ». 

Tutte queste proprietà cessano di esistere non appena si passi 
all’approssimazione successiva. Benché siano piccoli, gli effetti 
delle approssimazioni successive possono giocare un ruolo dominante 
per determinati fenomeni. Questi termini sono di solito denominati 
anarmonicì, in quanto le equazioni del moto corrispondenti non 
sono lineari e non ammettono quindi soluzioni periodiche (armo- 
niche) semplici. 

Considereremo qui effetti anarmonici del terzo ordine, indotti 
dai termini cubici, rispetto alla deformazione, nell’energia elastica. 
Sarebbe oneroso scrivere nella forma generale le corrispondenti 
equazioni del moto. Tuttavia si può mettere in luce il carattere di 
tali effetti con questi ragionamenti. I termini cubici nell’energia 
elastica danno origine a termini quadratici nel tensore degli sforzi 
e quindi anche nelle equazioni del moto. Sistemiamo in queste equa- 
zioni i termini lineari a primo membro, quelli quadratici a secondo. 
Risolvendo col metodo perturbativo, in prima approssimazione re- 
stiamo solo coni termini lineari, cioè con equazioni lineari la cui 
soluzione u, può essere rappresentata da una sovrapposizione di 
onde monocromatiche della forma cost-eî (ke-@%), con certe relazioni 
tra œ e k. Passando alla successiva approssimazione, si scriverà 
u = uo + 4, e nel secondo membro (dove figurano i termini qua- 
dratici) si conserveranno solo i termini in up. Poiché up è soluzione 
delle equazioni’ di prima approssimazione, cioè delle equazioni 


10* 
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lineari omogenee, nei primi membri delle uguaglianze i termini 
con uo si elidono mutuamente. In definitiva ci si ritrova con un si- 
stema di equazioni lineari non omogenee nelle componenti di u, 
in cui i secondi membri contengono solo funzioni assegnate delle 
coordinate e del tempo. Queste funzioni, che si ottengono sostituendo 
u, nei secondi membri delle equazioni di partenza, sono somme di 
termini ciascuno proporzionale ad un fattore della forma 
gi ikk) 1(01-®») t], ovvero, alternativamente ad un fattore della 
forma ei Uk) r-(0:+902) tl, con 0y, ©, ky, ko frequenze e vettori 
d'onda di due onde monocromatiche qualsivoglia, di prima appros- 
simazione. 

È noto che un integrale particolare di equazioni siffatte è la 
somma dei termini contenenti gli stessi fattori esponenziali che 
figurano nei secondi membri, con opportuni coefficienti. Ciascuno 
di tali termini corrisponde ad un'onda che si propaga con una fre- 
quenza ©, + ©, e con un vettore d'onda k, + k, (le frequenze 
uguali a somme o differenze di frequenze delle onde iniziali sono 
dette frequenze di combinazione). 

Allora, l’anarmonicità del terzo ordine conduce ad una sovrappo- 
sizione all'insieme delle onde monocromatiche fondamentali (di 
frequenze 0,, 0, ... e vettori d'onda k,, ks; - - .) di «onde» 
di debole intensità con frequenze di combinazione ©, + © € vettori 
d'onda ky + ky. Abbiamo messo le virgolette, perché queste « onde » 
rappresentano termini correttivi e non possono sussistere di per sé 
(tranne casi particolari; vedi qui sotto). Osserviamo che in generale 
per le frequenze œ; © ©, ei vettori d'onda k, + k, non sussistono 
più le relazioni che vi sono tra le corrispondenti grandezze delle 
onde monocromatiche ordinarie. o 
.. Ma, naturalmente, si possono avere valori particolari di 0,, ©% 
e k; e k, per i quali le somme (per fissare le idee ci limiteremo alle 
somme) @, + 0, e k, + ks soddisfano ad una delle relazioni che 
debbono essere verificate dalle onde monocromatiche nel mezzo 
dato. Ponendo 03 = ©, + ©, e ks = k; + ky, si può dire, dal punto 
di vista matematico; che 03 e kz corrispondono in questo caso ad 
onde che soddisfano le equazioni lineari omogenee del moto della 
prima approssimazione. Se nei secondi membri delle ‘equazioni 
del moto di seconda ‘approssimazione compaiono termini propor- 
zionali a eidksr-0»9, con? 03 e kg siffatti, allora si sa che l'integrale 
particolare di queste equazioni è un'onda con questa frequenza e con 
un'ampiezza che cresce’ indefinitamente nel tempo. 

Dunque, la sovrapposizione di due onde monocromatiche w, k; 
e 03; ka; per cui le somme Os, kg soddisfano alla condizione detta, 
conduce, a seguito di effetti di anarmonicità, ad un fenomeno di 
risonanza, cioè nasce una nuova vera onda monocromatica 03, ks 
con un'ampiezza che cresce nel tempo e che quindi, alla lunga, cessa 
di essere piccola. È evidente che se la sovrapposizione delle onde 


xl 
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© kı e © k, dà l'onda 0g, ks, la sovrapposizione delle onde Or; 
kı e ©3, ky condurrà ugualmente alla risonanza e darà luogo all’onda 
0, = 03 — 0, K; = ks — kı, mentre dalla sovrapposizione delle 
onde ©, k, e ©s, k; risulterà l’onda ©, kı. 

Ora, in un corpo isotropo la relazione tra œ e k è o = cık, oppure 
o = cık con c; > ci. È facile vedere quando può realizzarsi una di 
queste condizioni per ciascuna delle tre onde: ©), ki; 0»; k, € 0g = 
= ©, + oz, k; = k, + kg. Se k, e k, non sono collineari allora 
ks <k; + k, e quindi risulta chiaro che per siffatti vettori d'onda 
la risonanza si presenta in due soli casi: 1) le onde @,, k, € @s, k; 
sono trasversali e l'onda @ş, ks longitudinale; 2) una delle due onde 
© k; 0 ©, k, è longitudinale, l’altra trasversale e l’onda 03, K3 
è longitudinale. Se i vettori k, e ky sono collineari, si ha possibilità 
di risonanza quando tutte e tre le onde sono longitudinali o tra- 
sversali. 

L'effetto d'anarmonicità con fenomeno di risonanza appare non 
solo a seguito della sovrapposizione di diverse onde monocromatiche, 
ma anche nel caso di una sola onda œ, ky. Allora, a secondo membro 
delle equazioni del moto si hanno termini proporzionali a eZikmott) , 
Ma se la relazione è verificata per la coppia œ, ky, allora (in vista del 
fatto che essa è lineare) viene soddisfatta anche dalla coppia 20, 
2k,. Nascono cosí a fianco delle onde monocromatiche già esistenti 
©, kı, a seguito dell'effetto d’anarmonicità, onde 2©,, 2k; con fre- 
quenza e vettore d'onda doppi e la cui ampiezza cresce col tempo. 

Infine delineiamo come si possono formare le equazioni del moto 
tenendo conto dei termini anarmonici. Il tensore di deformazione 
deve ora essere determinato dall'espressione completa (1,3) 


_d (dui dun ðu, dui 
una (metti a) (26,1) 
dove non si possono più trascurare i termini quadratici in u,, Si 
scriverà quindi l’espressione generale della densità d'energia & 1) 
per i corpi, con simmetria data, nella forma di uno scalare formato 
con le componenti del tensore u;x e di certi tensori costanti, caratte- 
ristici della sostanza costituente il corpo, facendo figurare la potenza 
di u; richiesta. Sostituendo quindi l’espressione (26,1) di u; e tra- 
scurando i termini con potenze troppo elevate di u; si ottiene lener- 
gia € in funzione delle derivate si: con la precisione richiesta. 
Per dedurre le equazioni del moto osserviamo che la variazione 
ôg può scriversi 


— 06 qui 
dé 726) (25) ô x 
rh 


1) Si ha qui in vista l'energia interna $, e non l'energia libera F, poiché 
si tratta di vibrazioni adiabatiche. 
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ovvero, introducendo 
oE 


ASTI: 
9 ( sar) 


(26,2) 


nel modo seguente: 


— ðu; _ ð ôôik 
ôE = Oik Dan 0mh (Oipôu) bu; reali, 
I coefficienti di —du; sono le componenti della forza per unità di 
volume del corpo; formalmente mantengono la loro forma originaria 
e le equazioni del moto vengono nuovamente scritte come 


do; 
pol= GE, (26,3) 


Po è la densità del corpo non deformato; le componenti del tensore 
S; sono ora date dalla (26,2) dove & è scritta con la precisione ri- 
chiesta. Si noti che il tensore 0;x non è più simmetrico 1). 


PROBLEMA 


Scrivere l’espressione generale dell’energia elastica di un corpo isotropo 
nell’approssimazione del terzo ordine. 

Soluzione. A partire dalle componenti di un tensore simmetrico di rango 
due si possono costruire due scalari quadratici (uł, e u3,) e tre scalari cubici 


(uł, unuî,, wipu;jup;). Allora la forma generale di un'espressione scalare con- 


tenente termini di secondo e di terzo grado in u;z, con coefficienti scalari (il 
corpo è isotropol) è 


A Cc 
-E ) uit y Vanini +Buĝuu t 3 u? 


(i coefficienti di ufr e di uÎ; sono stati espressi in funzione dei moduli di compres- 
sione e scorrimento; A, B, C sono tre nuove costanti). Sostituendovi l’espres- 


1) Sottolineiamo che o; non rappresenta più la densità di flusso dell'im- 
pulso (il tensore degli sforzi). Nella teoria ordinaria una tale interpretazione 


deriva dall’integrazione della densità di forza di volume Sca nel volume del 


corpo. È allora'essenziale che, integrando, non si facciano distinzioni tra le coor- 
dinate dei;punti del corpo prima e dopo la deformazione, trascurando la diffe- 
renza tra queste. Tuttavia, passando alle approssimazioni successive, non è 
più possibile tale omissione, poiché la superficie che delimita il dominio di inte- 
grazione non coincide più con la superficie reale del dominio considerato del 
corpo dopo la deformazione. 

Si è mostrato nel $ 2 che la simmetria di 0; è connessa alla conservazione 
del momento cinetico: questo risultato qui cade in quanto « la densità di momen- 


to cinetico » deve scriversi non più z;up — xx; bensi 


(z; + ui) un — (£p + tip) tie 
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sione tic e limitandosi ai termini del terzo ordine inclusi, si ha per 
s= (ata) + (7-3) (+ 
++) at (4) 


x dui Qui pi ĝui dun du, , B du; ðup ðu C ( ĝu y 
ôx, \ dxk 12 dx dar dr; 2 dx dx; dx; 3 \ 07} 
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DISLOCAZIONI 1) 


$ 27. Deformazioni elastiche in presenza di dislocazioni 


Le deformazioni elastiche in un cristallo possono essere prodotte 
non soltanto dall’azione di forze esterne, ma anche generate da difetti 
di struttura interna. Tali sono le dislocazioni, che influenzano neces- 
sariamente le proprietà elastiche dei cristalli. Lo studio delle pro- 
prietà delle dislocazioni dal punto di vista atomico, microscopico, 
non ricade nell’ambito di questo libro; qui ci limitiamo agli aspetti 

macroscopici del fenomeno, che inte- 
i ressano la teoria dell’elasticità. Tut- 
tavia, al fine di meglio evidenziare il 


o 000 b o 0006 senso fisico delle relazioni qui espo- 
e 00090000 ste, ricordiamo, ricorrendo a due esempi 
o 0000000 semplici, quali siano le caratteristiche 
dei difetti di dislocazione dal punto 
e. eùo oġ9 ùes di vista della struttura del reticolo 
e e 0 0 o oo œ cristallino. 
e è 0 00000 , Immaginiamo che si sia inserito 
in un reticolo cristallino (rappresen- 
o_o ooo ss 00 tato in sezione nella fig. 22) un semi- 
e 0 0 0 0 0 00 0 piano « eccedente » (coincidente nella 


figura con il semipiano superiore y, z). 
Fig. 22 La linea del bordo di questo piano (nel 
disegno, l’asse z perpendicolare al piano 
si denomina in questo caso dislocazione di bordo. L’alterazione della 
struttura del reticolo è grande nelle immediate vicinanze della dislo- 
cazione, ma, già ad una distanza dell'ordine di qualche periodo, 
i piani cristallini hanno riacquistato la loro regolarità. Purtuttavia 
la deformazione non cessa di esistere lontano dalla dislocazione; 
essa si manifesta chiaramente quando si descriva nel piano z, y 
un contorno chiuso attorno all’origine, passante per i nodi del reti- 
colo. Se si definisce a mezzo del vettore u lo spostamento di ogni 
nodo relativamente alla posizione da esso occupata nel reticolo 
ideale, si trova che l'incremento totale di tale vettore non è nullo 
ma che invece è uguale ad un periodo lungo l’asse x. i 


1) Ha collaborato alla redazione di questo capitolo A. M. Kossevtà 
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Un altro tipo di dislocazione può essere rappresentato come segue: 
si « tagli » il reticolo cristallino secondo un semipiano, quindi si 
ruotino, facendole spostare l'una verso l’altra, le due facce del taglio, 
parallelamente al bordo del taglio stesso (dislocazione elicoidale). 
Una tale dislocazione trasforma i piani cristallini in superfici eli- 
coidali. Quando si fa un giro completo attorno alla linea di dislo- 
cazione (asse dell’elicoide), il vettore spostamento dei nodi si incre- 
menta di un periodo, parallelamente a questo asse. La figura 23 
illustra l'esempio in questione. 

n 


L 
Fig. 24 


Dal punto di vista macroscopico, la deformazione di dislocazione 
del cristallo, considerato in quanto mezzo continuo, gode, nel caso 
generale, della proprietà seguente: quando si descrive un contorno 
chiuso arbitrario L attorno alla linea di dislocazione D, il vettore 
di spostamento elastico u si incrementa di una quantità finita b 
uguale (in grandezza e direzione) ad uno dei periodi del reticolo 
cristallino; il vettore b è detto vettore di Burgers della dislocazione. 
Quanto detto è espresso dalla formula 


(e) 
§ u= $ 7 dz} = —b;, (27,1) 


` 


dove il senso di percorrenza del contorno è assegnato dalla regola 
del cavatappi mediante il verso del vettore x tangente alla curva 
di dislocazione (fig. 24) 1). La curva di dislocazione stessa è il luogo 
dei punti singolari del campo di deformazione. 

E evidente che il vettore di Burgers b è costante lungo la curva 
di dislocazione e che questa curva non può interrompersi all’interno 
del cristallo, i suoi due estremi devono o emergere sulla superficie 


1) Nei casi semplici delle dislocazioni di bordo ed elicoidale sopra esposti, 
le linee di dislocazione D sono rette lungo le quali si ha rispettivamente T L b, 
x || b. Osserviamo che nella fig. 22 le dislocazioni di bordo con b opposti si 
distinguono per il fatto che il semipiano « eccedente » si trova al di sopra o al 
si sotto del piano z, z (si dice di tali dislocazioni che sono di segno opposto). 
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del cristallo, ov 
, ovvero la curva (come avvi i casi i 
c ) ) ene nei casi che i 
in natura) deve chiudersi su se stessa. si realizzano 
a o, DO a DUn . 
di di cnc izione (27,1) significa, in altri termini, che in presenza 
ore spostamento è una funzi i 
‘coordinate, che subisce i anda gi tivoca delle 
un incremento dato quando si d i 
contorno chiuso attorno i i di ione. Ma, fisicamente. 
alla linea di dislocazi isi 
c I zione. Ma, fisica t 
è manifesto che non può esi i ' sento b 
man esistere alcuna multivocità: l'i 
significa semplicemente i cimentare dal nol 
una traslazione suppl i i 
del reticolo Dir upplementare dei punti 
ad un suo per i i i 
del re periodo, il che non altera in nulla ilsuo 


Sarà comodo per il seguito introdurre la notazione 


du 
Wik = 3 (27,2) 


che permette di riscrivere la (27,1) nella forma 


Ò Wip dz; = — by. (27,3) 
L 


Ilt i i è i 
m ensore (non simmetrico) Wiz è denominato tensore di distorsione 
a parte simmetrica dà il tensore di deformazione l 


1 
Uin = (Win + Wri). (27,4) 


a at, di quanto sopra detto i tensori w,, € u;p (e quindi il tensore 
| iR) sono fun i uni i i 
degli sforzi o) zioni univoche delle coordinate, contraria- 
si pa condizione (27,3) può essere riformulata in forma differen- 
ale. A tal fine si trasformi l'integrale sul contorno L in un integrale 


cos A mezzo della funzione ô bidimensionale, riscriviamo il vettore 
a Sotto forma d’integrale esteso alla medesima superficie: 


b, = f tibrô (È) di,, (27,5) 


SL 


1) Si realizza la trasf i ite i i 
dan dol ormazione tramite il teorema di Stokes sostituendo 


dim + di;eim 2 - 


dx, , 
dove eim è il tensore antisimmetrico unità. 
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€ è il raggio vettore bidimensionale contato a partire dall'asse di 
dislocazione nel piano perpendicolare a t nel punto dato. Poiché 
L è arbitrario, l’ugu glianza degli integrali comporta quella degli 
integrandi: 


eim pt = — bad ©). (27,6) 


Questa è la forma differenziale cercata 1). 

Il campo di spostamento u (r) attorno alla dislocazione può 
essere scritto nella sua forma generale se è noto il tensore di Green 
Gin (r) delle equazioni dell'equilibrio del mezzo anisotropo dato, 
cioè se è nota la funzione che determina la componente u; creata nel 
mezzo illimitato da una forza unità concentrata nell'origine e diretta 
secondo l’asse degli x, (cfr. $ 8). Questo si può fare facilmente con il 
procedimento formale che ora illustreremo. 

Invece di cercare soluzioni a più valori delle equazioni dell’equi- 
librio, considereremo u (r) come funzione univoca, convenendo che 
essa subisce una discontinuità data b su una certa superficie arbi- 
trariamente scelta Sp, che ha per bordo la curva (« maglia ») della 
dislocazione D. Allora, il tensore di deformazione, la cui espressione 
è data dalla (27,4), avrà una singolarità di tipo ô sulla « superficie 
di discontinuità »: 


u9 =- (mb + rbi) ô È), (27,7) 


dove ¢ è la coordinata contata a partire dalla superficie S p, secondo 
la normale n (orientata rispetto a t come è indicato nella fig. 24). 

Poiché in realtà non vi sono singolarità fisiche nello spazio 
attorno alla dislocazione, il tensore degli sforzi O; deve, come già 
detto, essere una funzione univoca e ovunque continua. Ora, si ha 
un legame formale tra il tensore di deformazione (27,7) ed il tensore 
degli sforzi Sì = Nir imlif), che ha anche lui una singolarità sulla 
superficie S p. Per eliminarlo, bisognerà introdurre forze di volume 
fittizie, distribuite su S p, con una certa densità /(9). Le equazioni 
dell'equilibrio, in presenza di forze di volume, hanno la forma 


90% + 9 — 0 (cir. la (2,7)). Allora, si dovrà porre 


3068) ufs) 
— ih = im (27 ,8) 


(8) IT en 
i A iklm rR ' 


In questo modo il problema della ricerca di una funzione multivoca 
u (r) è ricondotto a quello della ricerca di una funzione univoca ma 


1) Osserviamo, per evitare ogni possibilità di fraintendimento, che sulla 
linea di dislocazione stessa (£ + 0), in quanto luogo di punti singolari, la rap- 
presentazione di w; come derivate (27,2) perde di senso. 
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discontinua, in presenza di forze di vol ini 
, , rese ume definite d 
(27,7) e (27,8). Ci si può servire ora della formula alle formule 


Lu (1) = | Gyer) ff e) av. 


Sostituendo in questa la (27,8), i i 
0 ' 36), integriamo per parti; cià 
l'integrazione della funzione ô è banale e si ottiene i ciè fatto, 


Ui (x) = — Àjhimbm f nı A Gij (r—r’) daf (27,9) 
S 


D 


che fornisce la soluzione del problema '). 

a deformazione (27,9) assume una forma molto se i 

I [i ) i mplice quando 
si Rua lontani dalla maglia della dislocazione chiusa. Sì si suppone 
ale curva situata nelle vicinanze dell'origine, a grandi distanze r 
(rispetto alle sue dimensioni lineari), si ha 


ôG 
u (1) = Amami ET, (27,10) 


ove 


sp = = 1 ? 
din= Sira S= | mdj=femÂ trden (27,11) 
D 


— Sp 


dove e;x; è il tensore antisimmetrico unitario. Il vet i 

ha come componenti le aree delimitate dalle proiezioni para D 
sui piani normali agli assi delle coordinate corrispondenti; il tensore 
din vienefchiamato tensore del momento di dislocazione. Le compo- 
nenti del tensore G;; sono funzioni omogenee di primo grado in 
z, Y, z, (cfr. pag. 42); allora dalla (27,10), per wi: u; co 1/2. Il 
corrispondente campo degli sforzi 0;} co 1/F8. 

3 ugualmente semplice ricavare l'andamento i 

degli sforzi elastici rispetto alla distanza attorno na Pra ava 
rettilinea. In coordinate cilindriche z, r, @ (asse z allineato con 
Lasse della dislocazione) la deformazione verrà a dipendere solo 
areg. L integrale (27,3) non deve, chiaramente, variare in una 
trasformazione omotetica arbitraria di ogni contorno nel piano z 
Questo evidendemente è possibile solo se tutti i w; 0 1/r. Poiché 


1) Il tensore G;; per un m i è 

[l i ij lezzo anisotropo è stato dedotto nell’arti i 

DM Lifits e L. N. Rosentsveig, citato a pag. 44. Questo tensore è in colo di 
complicato. Nel caso di dislocazioni rettilinee, quando si tratti un pro- 


blema piano di elasticità, può esse: iù i l i 
blema, Dis ER a p Te più vantaggioso risolvere direttamente le- 
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anche il tensore u;, viene ad essere proporzionale a questa potenza 


LI 


di 1/r, ne consegue che lo stesso si otterrà per il tensore degli sforzi 
Ojik 2 1/r 1). 

Finora abbiamo trattato soltanto delle dislocazioni, ma le for- 
mule dedotte mantengono la propria validità anche per deforma- 
zioni provenienti da altri difetti della struttura cristallina. Le 
dislocazioni sono difetti di struttura lineari, ma si trovano anche 
difetti tali che l'alterazione della struttura si osserva all’intorno 
di una superficie 2). Dal punto di vista macroscopico, un difetto 
di questa specie può essere descritto come una superficie di discon- 
tinuità su cui il vettore spostamento u fa un salto (ma, in virtù 
delle condizioni d'equilibrio, gli sforzi 0;x restano continui). Se il 
salto b è costante su tutta la superficie una tale rottura di regolarità 
non differisce, dal punto di vista delle deformazioni prodotte, da una 
dislocazione (situata lungo il suo bordo). Soltanto si ha che il vettore 
b non risulta uguale ad un periodo cristallino. D'altra parte, la 
superficie S p, precedentemente introdotta, non è più arbitraria ma 
è assegnata dalla superficie di discontinuità fisica. Una certa energia 
supplementare è connessa a una tale superficie di discontinuità e 
può essere descritta introducendo la tensione superficiale corri- 
spondente. 


PROBLEMI 


4. Scrivere, in funzione del vettore spostamento?), le equazioni differen- 
ziali di equilibrio per una deformazione da dislocazione in un mezzo isotropo. 
Soluzione. In termini di tensore degli sforzi o del tensore di deformazione, 
so: 3: seat ôo; A 
le equazioni di equilibrio’ hanno la forma usuale di = 0, ovvero, sostituendo 
| k. 
a O;p la sua espressione (5,11), 


Uik o dui _ 
Thk + 1-20 dx; 9. o) 


+ 1) Osserviamo l'analogia tra il campo di deformazione elastica attorno ‘alla 
linea di dislocazione ed il campo magnetico di correnti lineari continue; il 
ruolo dell'intensità di corrente è qui rilevato dal vettore di Burgers (deve essere 
costante lungo la linea di dislocazione nello stesso modo ‘in cui deve esserlo 
l'intensità di corrente). Tali analogie emergeranno chiaramente nel seguito 
della trattazione. Tuttavia, senza dire della natura completamente diversa dei 
due fenomeni fisici, l'analogia è meramente formale e sprovvista di qualsivoglia 
senso, proprio in vista della differenza nel carattere tensoriale delle grandezze 
corrispondenti. ` i . 

2) Un esempio noto di tale genere di difetti è dato da uno strato sottile 
emitropo nel cristallo. | 

3) Il senso fisico del problema, per quanto concerne l’isotropia del mezzo, 
è puramente convenzionale poiché le dislocazioni reali sono proprie solo dei 
cristalli, cioè dei mezzi anisotropi. Purtuttavia, questi problemi. presentano 
an certo interesse, servendo ad illustrare la teoria. 
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Passando al vettore u, bisogna tenere conto della condizione differenziale (276). 
Moltiplicando la (27,6) per eipn e contraendo su i e k, si ha!) 


Wnh _ Owrk ___ 
da — den [tb], ô ($). (2) 
Riscrivendo la (1) nella forma 
1 Wik 
2 da ta xk + 1—20 dr; — 


e sostituendo la (2) in questa uguaglianza, si trova 


ĝWhi 1 ðw _ 
den 1 1-20 de, ll 8 (8). 


Passando ora, secondo la (27,2), ad u, abbiamo l'equazione che si cercava per 
la funzione multivoca u (r), nella forma 


Aut V div u=[tb] ô ($). (3) 


2. Determinare la deformazione attorno ad una dislocazione rettilinea 
elicoidale in un mezzo isotropo. 

Soluzione. Scegliamo le coordinate cilindriche z, r, p con l’asse z allineato 
con la linea della dislocazione; vettore di Burgers: by = b, = 0, b; = b. È evi- 
dente, per ragioni di simmetria, che lo spostamento u è parallelo alÎ’asse z e non 
dipende dalla coordinata z. L'equazione di equilibrio (3) del problema 1 si 
riduce a Au, = 0. La soluzione che soddisfa la condizione (27,4) è?) 


U= za P 
I tensori uip e oip hanno soltanto le componenti 
b pb 
"= Tr? 0907 nr 


non nulle, quindi la deformazione è un puro scorrimento. 


L'energia libera di dislocazione (per unità di lunghezza di dislocazione) 
é data dall’integrale 


1 ba dr 
F=3% f 2U,902p dV= Do f r A 


che diverge logaritmicamente nei due estremi. Si prenderà per estremo inferiore 
una quantità dell'ordine delle distanze atomiche (~b), per cui la deformazione 
è grande e la teoria macroscopica diviene inapplicabile. L’'estremo superiore è 
determinato dalle dimensioni dell'ordine di grandezza della lunghezza L della 
dislocazione. Allora 


Per quanto riguarda l’energia di deformazione nel « cuore » della dislocazione, 
nelle vicinanze del suo asse (nelle regioni in cui l’area della sezione è ~b?) 


? 


1) Ricordiamo che 


eilmeihn= Ôikhômn — ÔinÔmk. 


3) In tutti i problemi con dislocazioni rettilinee t è diretto nel verso delle 
z negative. 
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la si può prendere — pb?. Per ln (L/b)® 1, questa energia è piccola rispetto al- 
l'energia del campo della deformazione elastica!). . 

3. Determinare gli sforzi interni in un mezzo anisotropo attorno ad una 
dislocazione elicoidale perpendicolare al piano di simmetria del cristallo. 

Soluzione. Scegliamo il sistema di coordinate x, y, z, in modo tale che 
l'asse z sia l’asse della dislocazione (nuovamente b, = b). Il vettore u è ridotto. 
nuovamente ad una sola componente non nulla u, = u (z, y). Il piano x, y è 
piano di simmetria, quindi tutte le componenti di À;p;m contenenti z un numero 
dispari di volte sono nulle. Dunque per 0;, si hanno solo due componenti nor 
nulle: 

du du 

Oxz = Axzsz y +Axzyz Dy’ 


ðu du 
Gyz = Ayzxz -z T yzyz Əy . 


Introduciamo il vettore ø ed il tensore Agg bidimensionali: Og = Oaz, Aag = 
= Mazpz (© = 1, 2). Allora 


e l'equazione di equilibrio si scrive div o = 0. La soluzione cercata di questa 
equazione è quella che soddisfa la (27,4): ® Vudl = b. Posto in questa forma, 


il problema coincide con quello della ricerca dell’induzione e del campo ma- 
gnetico (rappresentati qui da o e Vu)in un mezzo anisotropo (di permeabilità 
magnetica Ap) attorno ad un filo percorso da una corrente di intensità I= 
= cb/4n. Utilizzando la soluzione di questo problema, nota dall’elettrodina- 
mica, si ha (cfr. VIII, $ 29, problema 5) 


o b VaBeBy:Ty 
azz TETTI , 
2n VIR] Ag pEa tp 

dove | À | è il determinante del tensore Aap. . . . . 

4. Determinare la deformazione attorno ad una dislocazione di bordo retti- 
linea in un mezzo isotropo. . . . 

Soluzione. Sia z l’asse scelto allineato con la linea della dislocazione, e il 
vettore di Burgers: è, = b, by = b, = 0. Dalla simmetria del problema di- 
scende che il vettore di deformazione è tutto nel piano z, y e non dipende da z, 
talché il problema è piano. Nel seguito del problema, tutti i vettori sono nel 
piano x, y, e le operazioni vettoriali si effettuano in questo piano. 

Ricerchiamo la soluzione dell’equazione 


41 une 
Autra V div u= — bjé (r) 


(vedi problema 4; j è il versore dell'asse y), nella forma u = u® + w, dove 
u‘° è il vettore di componenti 


b 
O 
uo = lur 


1) Queste stime hanno validità generale e si estendono al caso di disio- 
cazioni qualunque (non solo elicoidali). Bisogna osservare che in generale 
i valori di In (Z/b) non sono cosí grandi e che quindi l'energia del «cuore» 
della dislocazione costituisce una parte notevole dell'energia totale di di- 
slocazione. 
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{parte immaginaria e reale di (b/27) In (z + iy)); r, p sono le coordinate polari 
nel piano x, y. Questo vettore soddisfa la (27,1) ed il problema è ricondotto 
«alla ricerca della funzione univoca w. Poiché. come è facile verificare 


div u® = 0, Au® = bjô (r), 
w soddisfa l'equazione 


4 . ; 
Aw+ 757 V div w = — 2bjé (r). 


È l'equazione di equilibrio sotto l’azione di forze concentrate lungo l’asse z 
Ebj 


«con densità di volume ZUP ô (r) (cfr. l'equazione (1) nel problema del § 8). 
Con il tensore di Green per un mezzo illimitato, trovato in questo problema, 
w si ottiene dall’integrale 
co 
_ b | (3— 40) i ry , — EENE 
=a] [SH pT |2, R=V rF, 
A | , 
Si trova infine 
__ db y 1 zy 
us=y { arcig 24 20—00) Fy þh 


— b i —20 -ZL 1 z? 
w= 3 \3(=9 Va F+ 20—o) arr) 


Il tensore degli sforzi che si deduce di qui ha componenti cartesiane 


y (3z? +-y?) y (z? —4?) pn? (7?— 4?) 
Oxx = —bD ECETIA yy =bD CETHA Oxy =bD (z2 F y2) 
e componenti polari 
l sen p l COS p 
Orr = Ogo = — dbD , Orp =bD 7T 


con D=u/21 (1—0). : 

5. Un numero infinito di dislocazioni identiche, di bordo, rettilinee, paral- 
lele in un mezzo isotropo, sono contenute in un piano perpendicolare ai loro 
vettori di Burgers, alla distanza k luna dell'altra. Trovare gli sforzi di scorri- 
mento creati da un tale « muro di dislocazioni », a grandi distanze (rispetto 
ad hj. . i 
Soluzione. Supponiamo le dislocazioni parallele all’asse z e contenute nel 
iano y, z. Secondo quanto trovato nel problema 4, lo sforzo totale creato da tutte 
e dislocazioni nel punto z, y è dato dalla somma ` 


z2—(ğ— nh)? 
ty nh 


v. N= ` 


o 
Oxy (2, y)=bDx 5 


‘Riscriviamola nella forma 


Oxy = —bD SEC p+a p) J» . 
dove i 
ii 4 1 
Ja, p= ` x+ (p — n a=, p=} 
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Usando la formula di Poisson 
5 f(2)= >` f f (x) eE gy 
n=- 00 k=- 00 — 00 
si trova 
(ee) E co (o) artihi E 
= - d L 2nikb e d — 
Ja, B= f FE 12 Re DI em — TB" 
-%0 =1 — 00 
T, 20 < -2nka 
"ata ` e cos 2rkf. 
kh=1 


Per a = 2/h 1, si pué arrestare la somma al primo termine, e si ha corrispon- 
dentemente 


Oxy = 4n2D DE eT TIR cos (204) . 


Si vede cosí che gli sforzi decrescono esponenzialmente quando ci si allontani 
dal muro. 


$ 28. Azione del campo di sforzi sulla dislocazione 


Consideriamo una maglia di dislocazione D nel campo di sforzi 
elastici of creati da carichi esterni dati, e calcoliamo la forza a cui 
questa è sottoposta in tale campo. 

In virtú delle regole generali, bisogna a tal fine trovare il lavoro 
ÖR effettuato dagli sforzi interni in uno spostamento infinitesimo 
della curva D. Se du; è la variazione del tensore di deformazione 
dovuta a questo spostamento, si ha, tenuto presente la (3,1) 1), 


ôR = — f SO SU, dV. 


La distribuzione degli sforzi 0 è supposta indipendente dalla 

posizione della dislocazione, quindi il segno di variazione è può 

essere portato fuori dell’integrale. Tenuto poi conto della simmetria 
. te 006) . 

del tensore o9 e dell'equazione di equilibrio ik = 0, scriveremo 


Th 
=—ô | (00%) dv. (28,1) 


1) Per evitare ogni malinteso, sottolineiamo che Su; è in questa formula 
{secondo il significato di questa grandezza nella (3,1)) la variazione (geome- 
trica) totale della deformazione a seguito di uno spostamento infinitesimo della 
dislocazione; essa è costituita, nel caso presente, dalla parte elastica e dalla 
parte plastica (vedi paragrafo successivo). 


11-0630 
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Considereremo, secondo quanto esposto al paragrafo precedente, 
u come una funzione univoca, discontinua su una certa superficie 
Sp che si appoggia alla linea D. Allora, si può trasformare l'inte- 
grale di volume (28,4) in integrale su una superficie chiusa passante 
per il bordo superiore ed inferiore del taglio di $ p, raccordati da 
una superficie laterale infinitamente stretta (un tubo), inviluppante 
la linea D. I valori di o$, che sono continui, sono identici sui due 
bordi, quelli di u differiscono della grandezza data b. Si ha dunque 1) 


ôR= — bô | o$ dji. (28,2) 
Sp 
Sia ôr lo spostamento di ogni elemento della linea di dislocazione 


dl. Questo spostamento provoca la variazione dell’area di Sp; S$ 
ha ôf = [ôr dl), cioè 


ôf: = limnôTm din = CimnbtmTn dl. 


Allora, il lavoro (28,2) può essere scritto nella forma di un integrale 
di linea esteso alla curva della dislocazione: 


ôR = $ bre imn0t0 St mn dl, 
D 


dove t è il vettore tangente a D. 

Il coefficiente di zm nell'espressione integranda, cambiato di 
segno, è la forza fm agente sull'unità di lunghezza della linea di 
dislocazione. Cioè si ha 


fi = Cin1taOimOm (23,3) 
(M. Peach e J. Koehler, 1950). Notiamo che la forza f è normale a 1, 


cioè alla linea di dislocazione, come anche al vettore offon. 

Il piano definito dal vettore t e dal vettore b in ogni punto 
della dislocazione è detto piano di scorrimento dell'elemento di di- 
slocazione corrispondente (per tutti gli elementi, questi piani sono 
ovviamente tangenti alla superficie di scorrimento di tutta la di- 
locazione, che è una superficie cilindrica, le cui generatrici sono 
sparallele al vettore di Burgers della dislocazione b). La partico- 
larità fisica del piano di scorrimento è che la dislocazione non può 
spostarsi facilmente, anche di poco, eccetto che in questo piano °). 


1) L'integrale sul tubo laterale di raggio p si annulla per p + 0, poiché 
gli ur vanno all'infinito più lentamente di 1/p. 

2) Questa circostanza risulta, come è noto, dall'immagine microscopica del 
difetto di dislocazione. Cosi, per spostare nel suo piano di scorrimento (x, 2) 
la dislocazione di bordo rappresentata nella fig. 22, sono sufficienti degli spo- 
stamenti relativamente piccoli degli atomi, a seguito dei quali diventano « ecce- 
denti » dei semipiani cristallini via via più distanti dal piano y, z (ma, come 
prima, paralleli a questo piano). . 

Invece, per gli spostamenti di dislocazione nelle altre direzioni, questi 
sono possibili solo a seguito di processi di diffusione. Cosî, la dislocazione nella 
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In relazione a ciò diviene interessante determinare la componente 
della forza (28,3) su questo piano. 

Sia x la normale alla linea di dislocazione nel piano di scorri- 
mento. La componente cercata (denotata con f,) è allora f, = 
= %ifi = Cinitibmtzoln, cioè 

fi = V 0fmbm (28,4) 
v = [xt] è la normale al piano di scorrimento. Poiché b e v sono 
ortogonali, si vede che (si prendano due assi coordinati allineati 


con questi due vettori) la forza f} è determinata in tutto e per 
tutto da una sola delle componenti di 059. ; 


La forza totale agente su tutta la maglia di dislocazione è | 
Fi=e:n1bm ofa den (28,5) 
D 


ed è diversa da zero solo in un campo di sforzi non uniforme (se 


dim = cost, allora l'integrale si riduce a $ dx, = 0). Se il campo 


. > ` . u 
degli sforzi varia di poco su una distanza dell'ordine delle dimen- 
sioni di D, abbiamo 
l ofe) 
Fi=0;h10m F) m $ zp der 
Tp A 


(si è supposto D nell'intorno dell'origine delle coordinate). Questa 
forza può essere espressa per il tramite del momento di dislocazione 
dii (27,11): 

oof? 


Fi = dy dr; . (28,6) 


PROBLEMI 


4. Trovare la forza di interazione di due di ioni elicoidali 
in un Me islocazioni elicoidali parallele 
oluzione. La forza agente sull'unità di lunghezza di una di i 
7 . a dislocazione 
campo degli sforzi creato dalla seconda dislocazione si determina con la orme. 
la (28,4) e ricorrendo ai risultati del problema 2, § 27. È radiale e vale 


j= Peba 
27r 


Dislocazioni di i in i voti 
Disl azioni s dgra segno si respingono (2,5, > 0), di segno opposto si atti- 
2. Una dislocazione elicoidale rettilinea è situata parallelamente alla super- 


ficie libera piana di un mezzo isotropo. Trovare la forza agente sulla disloca- 


fig. 22 può spostarsi nel piano y, z soltanto se gli i ipiano «« 

O Yr i gli atomi del sem - 
dente » To abbandonano per diffusione. Ma un tale processo entra in gioco solo 
a temperature sufficientemente grandi. 
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Soluzione. Il piano y, z è preso sulla superficie del corpo, la dislocazione 
parallela all'asse z e di coordinate z = zo, y = 0. 

Il campo degli sforzi, che lascia libera la superficie del mezzo, è descritto 
dalla somma del campo di dislocazione e dal suo simmetrico rispetto al piano 
y, z come se fossero situati in un mezzo illimitato: 


Bf Ve _ 
Oxz: = pr» [ (cx)? +4? (x +0) +42 J| 
ub £ — to x+ £o 

È Ì 


= Tin anatra 


Un tale campo agisce sulla dislocazione considerata con una forza uguale all’attra- 
zione della sua immagine speculare, cioè la dislocazione è attratta verso la 
superficie del mezzo con la forza 


Ph 
i= AnZo ` 


3. Trovare la forza d’interazione di due dislocazioni di bordo parallele 
in un mezzo isotropo, disposte in piani di scorrimento paralleli. 

Soluzione. Supponiamo i piani di scorrimento paralleli al piano z, z, l’asse z 
parallelo alle linee di dislocazione; cosí come nel problema 4, $ 27, si pone 
„ = —1, by = b. Allora, la forza agente sull'unità di lunghezza della disloca- 
zione nel campo degli sforzi elastici o; ha per componenti 


fx = boy fy = biga 


Nel presente caso i 0; sono determinati tramite le espressioni trovate nel pro- 
blema 4, $ 27. Se una delle due dislocazioni coincide con l’asse z, essa agisce 
sull'altra passante per il punto x, y, nel piano z, y, con una forza di componenti, 
in coordinate polari 


` 


__ bb,D _ bibaD o u 
r= f= eng, Deo): 
La proiezione della forza sul piano di scorrimento è 
COS p cos 2 
j= bb, D SPOSI, 


r 


Si annulla per @ = 7/2 e p = 1/4. La prima posizione corrisponde ad una posi- 
zione di equilibrio stabile per 10, > 0, la seconda lo è per biba < 0 


$ 29. Distribuzione continua di, dislocazioni 


Se in un cristallo sono presenti in gran numero dislocazioni 
situate a distanze relativamente piccole le une dalle altre (ma grandi 
rispetto alla costante del reticolo), allora diventa necessario con- 
siderare le loro proprietà da un punto di vista statistico. In altri 
termini, si considerano nel cristallo elementi-di volume del cristallo 
« fisicamente infinitesimi », attraversati da un grande numero di 
linee di dislocazione. 

Si formula l'equazione che esprime la proprietà fondamentale 
delle deformazioni di dislocazione, generalizzando l'equazione 
(27,6). Introduciamo il tensore p;p, (tensore di densità di dislocazione) 
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in modo tale che il suo integrale su una superficie, che ha per bordo 
un contorno arbitrario L, sia uguale alla somma b dei vettori di 
Burgers di tutte le linee di dislocazione comprese entro questo 
contorno: 


| pidhi =bn. (29,1) 
Sr, 
Le funzioni continue p;p descrivono la distribuzione delle disloca- 
zioni nel cristallo. Questo tensore sostituisce l’espressione nel secondo 
membro della (27,6): 


ô 
Cim E = — Pir: (29,2} 
Come si vede da questa equazione, p;p deve soddisfare la condizione 
e 0 (29,3) 


(nel caso di una sola dislocazione questa equazione esprime sempli- 
cemente la costanza del vettore di Burgers lungo una linea di di- 
slocazione). 

Con questo tipo di approccio, la grandezza primitiva che de- 
scrive la deformazione, e che determina il tensore di deformazione 
tramite le (27,4), viene ad essere il tensore w;p. Per quanto riguarda 
lo spostamento u, connesso a w;, per il tramite della (27,2), non 
può più essere introdotto (come è evidente dal fatto che con una 
simile definizione il primo membro della (29,2) si annulla identica- 
mente in tutto il volume del cristallo). 

Sin qui abbiamo considerato le dislocazioni come fisse; consi- 
deriamo ora il problema della formulazione del sistema di equazioni 
che permetta, in linea di principio, la determinazione delle defor- 
mazioni elastiche e degli sforzi in un mezzo in cui le dislocazioni 
O eno secondo una legge assegnata (E. Kröner, G. Rieder, 

L'equazione (29,2) non dipende dallo stato di quiete o di moto 
delle dislocazioni; il tensore Wi}, come precedentemente, resta la 
grandezza che determina la deformazione elastica; la sua parte sim- 
metrica è il tensore di deformazione elastica, connesso al tensore 
degli sforzi secondo la legge di Hooke. 

Malgrado ciò, questa equazione non è sufficiente, da sola, alla 
formulazione completa del problema. Il sistema completo delle equa- 
zioni deve anche determinare la velocità v dello spostamento dei pun- 
ti ‘del mezzo. 


1) Non trattiamo qui la determinazione del moto stesso delle dislocazioni 
a partire dalle forze applicate. La soluzione di questo problema esige uno studio 
dettagliato del meccanismo microscopico del movimento delle dislocazioni 
e del loro rallentamento ad opera di difetti diversi, che deve essere fatto tenendo 
in conto i dati effettivi della struttura dei cristalli reali. 
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Ma allora, occorre notare che il movimento delle dislocazioni 
avviene, simultaneamente alla variazione della deformazione ela- 
stica, con variazioni della forma del cristallo non legate all’appari- 
zione degli sforzi, cioè con la deformazione plastica. È noto che il 
movimento delle dislocazioni rappresenta 
proprio il meccanismo della deformazione 
plastica. (Il legame tra moto delle disloca- 
zioni e deformazione plastica è mostrato 
chiaramente nella fig. 25; la dislocazione 
di bordo si sposta da sinistra verso destra; 
la parte superiore, al di sopra del piano 
di scorrimento, subisce una traslazione ugua- 
le ad un periodo del reticolo; poiché il 
reticolo riprende da ultimo la sua rego- 
larità, il cristallo non è soggetto a sforzi.) 
Contrariamente alla deformazione elastica, 
che è una funzione univoca dello stato ter- 
modinamico del corpo, la deformazione 
plastica è una funzione del processo. Quan- 
do si hanno in esame dislocazioni fisse, la 
questione della distinzione tra deformazioni 
elastiche e plastiche non si pone: ci interes- 
sano solamente gli sforzi indipendenti dalla 
storia passata del cristallo. 

Sia u il vettore spostamento geome- 
trico dei punti del mezzo contato, per esem- 
pio, a partire dalla loro posizione prima 
del processo della deformazione; la sua de- 


rivata rispetto al tempo è u = v. Se, a par- 
tire da u, si forma il tensore di « distorsione 
totale » W; = dux/dz;, la sua « parte pla- 
stica » w$) è ottenuta sottraendo a W;x 
il tensore di «distorsione elastica » che 
coincide con il w,, che figura nella (29,2). 
Introduciamo la notazione 

Fig. 25 . dwB) 

— lik 5 Di > (29,4) 


AES 


la parte simmetrica di j;x definisce la velocità di variazione del 
tensore di deformazione plastica: la variazione di uP? nel tempo 
infinitesimo ôt è 
1,, , 
du — 3 (in tini) Ôt. (29,5) 


Sottolineiamo allora che se la deformazione plastica si opera senza 
lacerazioni del corpo, la traccia di j;x è nulla. Infatti una deforma- 
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zione plastica non conduce né ad una trazione né ad una compres- 
sione del corpo (che sono sempre legate all’insorgere degli sforzi 
interni), cioè u$” = 0, e dunque jrr = — duBP/ot = 0. 
Sostituendo nella definizione (29,4) wP = Wir — wa ri- 
scriviamo 
Wik _ dva 


Frazioni +jir (29,6) 


che collega tra di loro le velocità di variazione delle deformazioni 
elastiche e plastiche. I j;x devono essere considerati come grandezze 
date, che debbono soddisfare a condizioni che assicurino la compa- 
tibilità delle equazioni (29,6) e (29,2). Queste condizioni si otten- 
gono derivando la (29,2) rispetto al tempo e sostituendovi la (29,6); 
esse si esprimono con l’equazione 


ra dj 
DE Lem ga =O. (29,7) 
Il sistema completo è dato dalle equazioni (29,2) e (29,6) e dalle 
equazioni dinamiche 
* Oik 
pv: = dxp ? 


(29,8) 


dove Oin = Mirimlim = MinimWim. 1 tensori Pip e jin che appaiono 
in queste equazioni sono funzioni assegnate delle coordinate (e del 
tempo), caratterizzanti la distribuzione ed il movimento delle 
dislocazioni. Queste funzioni debbono soddisfare alle condizioni 
di compatibilità delle equazioni (29,2) tra di loro e con l’equazione 
(29,6), esplicitate dalle (29,3) e (29,7). 

La condizione (29,7) può essere considerata come l’espressione 
differenziale della « legge di conservazione del vettore di Burgers » 
nel mezzo. In effetti integrando i due membri dell'equazione (29,7) 
su di una superficie che si appoggia su un certo contorno chiuso L, 
introducendo secondo la (29,1) il vettore di Burgers totale b delle 
dislocazioni contornate da L, e utilizzando il teorema di Stokes si 
ottiene 


db ; . 
= Giuda: (29,9) 


Risulta di qui che l'integrale del secondo membro rappresenta la 
quantità del vettore di Burgers «che passa » nell’unità di tempo 
attraverso L, cioè a dire trasportata dalle dislocazioni che tagliano L. 
Allora è naturale chiamare j; tensore della densità di flusso delle 
dislocazioni. 

Evidentemente, nel caso di una sola curva di dislocazione il 
tensore j; ha la forma 


jik = CitmPinVm = CitmTiVmbnò ($) (29,10) 
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(01, è ottenuto dalla (27,6)), V è la velocità della linea di disloca- 
zione nel punto dato. Il vettore di flusso attraverso l’elemento dl 
del contorno L (j;r dl;) è proporzionale a dl [tV] = V [dlt], cioè 
alla proiezione della velocità V sulla normale comune a dI a t, come 
ci si doveva aspettare in base a considerazioni geometriche: solo 
questa proiezione della velocità conduce all’intersezione dell’ele- 
mento dl con la dislocazione. 

Osserviamo che la traccia del tensore (29,10) è proporzionale alla 
proiezione della velocità della dislocazione sulla normale al suo 
piano di scorrimento. Abbiamo indicato precedentemente come la 
condizione j;; = 0 assicuri l’assenza della variazione non elastica 
della densità del mezzo. Si vede che per una dislocazione isolata 
questa condizione significa movimento nel piano di scorrimento, 
in conformità con quanto detto sopra sulla natura fisica del movi- 
mento delle dislocazioni (vedi nota, pag. 162). 

Soffermiamoci infine sul caso in cui le maglie di dislocazione 
nel cristallo siano distribuite in modo tale che il vettore di Burgers 
totale (indichiamolo con B) sia nullo +). Questa condizione significa 


Fig. 26 


che l’integrazione su una sezione trasversale arbitraria del corpo 
dato è 


| pindfi=0. (29,11) 
Allora, in questo caso, la densità di dislocazione può scriversi 
ðP 
Pik > Citm a (29,12) 


(F. Kroupa, 1962); allora l'integrale (29,11) si trasforma in integrale 
su un contorno esterno al corpo e si annulla. Osserviamo anche ehe 
l’espressione (29,12) soddisfa automaticamente la condizione (29,3). 

È facile vedere che il tensore P;, cosí definito è la densità del 
momento di dislocazione nel cristallo deformato (e pertanto è natu- 
rale chiamarlo « polarizzazione di deformazione »). In effetti, il 


1) La presenza della dislocazione risulta da una certa flessione del cristallo 
che si è rappresentata schematicamente nella fig. 26, esagerando le cose. La 
condizione B = 0 significa l'assenza di flessione macroscopica del cristallo 
nel suo insieme. i | 
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momento di dislocazione totale del cristallo Dir è, per definizione, 


D = d Sibn = Z Cum > br $ Tı dem = | Eim mk dV, 
D 
dove la somma è fatta su tutte le maglie di dislocazione e linte- 
grale è calcolato su tutto il volume del cristallo. Sostituendo qui la. 


(29,12), si ha m 
1 ôP yr 1r Pmr _ Pir 
Dir=5 | CilmEmpali Tan dV =g I Zm( Gai dim ) av 
e dopo l'integrazione per parti: 
Da = f Pip dV. (29,13) 


Per quanto riguarda la densità di flusso di dislocazioni, questa 
si esprime a mezzo del tensore Pip: 


. ðP; 
jr= tr. (29,14) 


Si verifica ciò facilmente, calcolando per esempio l'integrale 
jin dV in una parte qualunque del volume del corpo mediante 


l’espressione (29,10) come somma su tutte le maglie di dislocazione 
contenute in questo volume. Notiamo che le (29,14) e (29,12) veri- 
ficano automaticamente la condizione (29,7). on 
Confrontando la (29,14) con la (29,4), si constata che ôw = 
= $P;,. Se si assume che la deformazione plastica è assente nello: 
stato con P; = 0, si avrà wP = P;,*). Allora 
Qup 
win = Win — wP ="; — Pir, (29,15) 
up è nuovamente il vettore spostamento geometrico totale, contato 
a partire dalla posizione corrispondente allo stato non deformato. 
L'equazione (29,6) è allora soddisfatta identicamente e l'equazione 
dinamica (29,8) prende la forma 
o u Pim 
pui — Mirim Gay ôn ikim orn | (29,16) 
In tal modo la determinazione della deformazione elastica crea- 
ta da dislocazioni mobili con B = 0 è ricondotta ad un problema 
della teoria dell’elasticità ordinaria con forze di volume distribuite 


nel cristallo con la densità —hirim Pm (A. M. Kossevič, 1963). 


.. 3) È inteso che il processo di deformazione tutto intero si opera con B = 0. 
Questa circostanza va sottolineata, perché esiste una differenza di principio 


tra Pip © w$pD; mentre il primo è una funzione dello stato del corpo, il secondo 
non lo è, ma invece dipende. dal processo che ha. portato il corpo nello stato 
presente. 
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$ 30. Distribuzione di dislocazioni in interazione 


Consideriamo un insieme di dislocazioni rettilinee identiche, 
situate parallelamente le une alle altre in uno stesso piano di scorri- 
mento, e deduciamo le equazioni che definiscono la loro distribu- 
zione dell'equilibrio. L'asse z è parallelo alle dislocazioni, il piano 
«di scorrimento è preso come piano x, z. 

Per fissare le idee supporremo che i vettori di Burgers delle 
dislocazioni siano diretti lungo l’asse x. Allora, la forza che agisce 
in questo piano di scorrimento sull'unità di lunghezza di disloca- 
zione è uguale a boy, dove Oyy è lo sforzo nel punto in cui si trova 
la dislocazione. 

Gli sforzi creati da una dislocazione rettilinea (e agente su un'al- 
tra dislocazione) decrescono come l'inverso della distanza da questa 
dislocazione. Quindi, lo sforzo creato nel punto x da una disloca- 
zione che si trovi in z’ è della forma 2D/(x — 2°), dove D è una co- 
stante d'ordine di grandezza pari ai moduli elastici del cristallo. Si 
può dimostrare che D > 0, cioè che due dislocazioni identiche in 
uno stesso piano di scorrimento si respingono +). 

Indichiamo con g (x) la densità lineare delle dislocazioni distri- 
buite sul segmento (a,, a;) dell'asse x; p (x) dz è la somma dei vet- 
tori di Burgers delle dislocazioni passanti per i punti dell’inter- 
vallo dx. Allora, lo sforzo totale creato nel punto dell'asse z da parte 
di tutte le dislocazioni si scrive nella forma 


da 
Oyy (2) =—-D | sei, (30,1) 
di 
‘Per i punti interni al segmento (a4, 43), questo integrale deve essere 
‘identificato col suo valore principale in modo tale da eliminare 
l'azione, priva di senso fisico, della dislocazione su se stessa. 
Se dunque si ha nel cristallo un campo di sforzi piano (nel piano 


£, y) o9 {x, y) creato da carichi esterni assegnati, ogni dislocazione 
sarà sottoposta all’azione della forza b (Oxy + p (2)), dove, per 


brevità, si è posto p (x) = o$) (x, 0). La condizione di equilibrio 
è data dall’annullamento di questa forza: Osy + p =0, cioè 


ALZO =o (a), (80,2) 


da 


x 


dove, con notazione usuale, si è sbarrato l’integrale per designarne 
la parte principale. Si ha cosí un'equazione integrale che porta alla 
determinazione della distribuzione dell'equilibrio p (x). Questa 


1) Nel caso di un mezzo isotropo, questo è già stato mostrato nel proble- 
ma 3 del $ 28. 
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equazione è del tipo delle equazioni integrali singolari con nucleo 
di Cauchy. 
La risoluzione di una siffatta equazione è ricondotta ad un pro- 
blema della teoria di funzioni di variabile complessa, cosí formulato. 
Indichiamo con Q (z) la funzione definita in tutto il piano della 
variabile complessa z (tagliato secondo il segmento (a, 43)) con 
l’integrale 


ds 
d 
STO) PR (30,3) 
di 

e indichiamo con Q+ (x) e Q- (x) i valori limite di Q (2) sul margine 
superiore e inferiore del taglio. Questi sono uguali a integrali di 
questo tipo calcolati sul segmento (a4, 43), col punto z = z contor- 
nato rispettivamente dal basso o dall'alto su una semicirconferenza 
di raggio infinitamente piccolo, cioè 


9* (a) = ELE Lino). (30,4) 


Se p (Ẹ) verifica la (30,2) il valore principale dell’integrale è uguale 
a ® (2), e si ha 


Q* (z) +92 (z) = 20 (2), (30,5) 
Q* (x) — Q7 (x) = 2inp (2). (30,6) 


In tal modo, risolvere l'equazione (30,2) significa cercare una fun- 
zione analitica Q (z) dotata della proprietà (30,5), quindi p (z) 
è assegnata dalla (30,6). Le condizioni fisiche del problema consi- 
derato esigono che si abbia £ (00) = 0; questo discende dal fatto 
che, lontano dall’insieme delle dislocazioni (x -> +00), gli sforzi 
Oxy debbono annullarsi (dalla definizione (30,3) al di fuori del seg- 
mento (t, ap): Oxy (2) = —DA (2)). , , 

Consideriamo il caso in cui gli sforzi esterni sono assenti (p (2) = 
= 0), essendo le dislocazioni confinate dalla presenza di ostacoli 
qualsivoglia (diffetti del reticolo) agli estremi del segmento (a,, do). 
Per œ (x) = 0, la (30,5) dà Q* (z) = —Q" (2), cioè a dire la fun- 
zione Q (z) deve cambiare di segno quando si aggiri ciascuno dei 
due estremi a,, a,. A questa condizione soddisfa ogni funzione 
avente la seguente espressione: 


____P@ 30,7) 
“= ge 


dove P (z) è un polinomio. La condizione Q (00) =0 determina, 
a meno di una costante moltiplicativa, il polinomio P (2) = 1, 
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talché 


Q= 
(2) V (aa—z2) (z—a,) . (30,8) 


In virtà della (30,6) la funzione p (x) avrà una forma dello stesso 
tipo; la costante che appare nella sua espressione resta determinata 
dalla condizione n° 


di 


| o © 46-38 (30,9) 


di 


(B è la somma dei vettori di Burgers di tutte le dislocazioni). Si ha 
in definitiva 


B 
X)= ———T_—__——+ 
p (2) ves: (30,10) 


Questa formula mostra come le dislocazioni si accumulino nei pressi 
degli ostacoli (cioè sulla frontiera del segmento), con una densità 
inversamente proporzionale alla radice della distanza da questi 
ultimi. A questa stessa legge obbedisce l'andamento degli sforzi, 
allorché ci si avvicini, provenendo dall’esterno, ad uno dei due 
punti a4, äg; così, per esempio per z > 4, si ha 


BD 


Oyy S === 

so Va a2) (a3 — a1) 

In altri termini, la concentrazione delle dislocazioni nei pressi 
della frontiera dà luogo alla stessa concentrazione di sforzi, oltre 
la frontiera stessa. 

i Supponiamo ora che, nelle stesse condizioni (ostacoli sulla fron- 
tiera del segmento dato), si abbia anche un campo di sforzi esterno 
Pp (2). Indichiamo con £ (z) una funzione della forma della (30,7) 
e riscriviamo quindi la (30,5) (dividendo per Qf = —Q7) nella forma 


Qt (2) Q (z) _ 20(2) 
Qi (e) Lol) Q(z)” 


Confrontandola con la (30,6), se ne deduce 


Q(z) _ 14 là (8) | dé ; f l 
o (2) im j di (©) Fg tine (z), (30,11) 


dove P (z) è un polinomio. Si ottiene la soluzione che soddisfa la 
condizione Q (00) = 0, se per Q (z) si assume l'espressione data 
dalla (30,8) e per P (z) si pone P (2) = C (C è una costante). Allora, 
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per il tramite della (30,6), arriviamo all'espressione della funzione 
p (2) 


— __ 1 
xpo O Vada +=: (30,12) 


La costante C è determinata dalla condizione (30,9). Si constata 
anche che p (x) cresce quando ci si avvicini alla frontiera, z > a, 2, 
con la legge (a, — x)-?, e che al di là degli ostacoli si ha la stessa 
concentrazione degli sforzi. 

Se l'ostacolo esiste da una sola parte (per esempio nel punto 4), 
la soluzione cercata deve soddisfare alla condizione imposta al 
tensore degli sforzi, e cioè che questo rimanga finito per tutti i 
valori di £ < 4, compreso il punto a; allora la posizione di questo 
punto non è nota a priori, ma resta determinata dalla risoluzione 
del problema. In termini di £ (z), questo significa che Q (a) deve 
restare finita. Si ottiene una funzione siffatta (che inoltre soddisfi 
la Q (00) = 0) dalla formula (30,11), scegliendo però per do (2) 


la funzione 
L (2) = VES 


che è ancora del tipo (30,7), e ponendo nella (30,141) P (2) = 0. Si 
ha cosî 


—_ da —— 

_— di a_4 an E o ($) dé 

e=- VELI y pez. (30,13) 
di 

Quando x + a,, p (x) tende a zero secondo la legge Va — a. Secon- 

do questa stessa legge tende a zero, per valori di z <a, il tensore 

degli sforzi totale Oxy (x) + p (2). 

Infine, supponiamo che agli estremi del segmento non ci siano 
ostacoli, e le dislocazioni vengano ad essere confinate solo in virtù 
della presenza degli sforzi esterni p (x). Si ottiene la funzione Q (2) 
corrispondente, ponendo nella (30,11) 


Q (2) = Vla) (-a), P(2)=0. 
Tuttavia, la condizione Q (00) = 0 impone un'ulteriore restrizione: 


passando al limite per z + co nella (30,11), si trova 


(_ 04 o. 30,14 
| V (aa —t) Ea) ( ) 


ai 


174 CAPITOLO IV 


La funzione p(z) è cosi determinata dalla formula 


ita © (E) d$ 
zT) = —— do — T) (£ — -7a a, 30,15 
pa)=— 7 Vaa a$ TESE (30.15) 
dove le coordinate a,, a, degli estremi del segmento sono deter- 
minate dalle condizioni (30,9) e (30,14). 


PROBLEMA 


Trovare la distribuzione delle dislocazioni in un campo uniforme degli 
sforzi (p (x) = po) su un tronco con ostacoli su uno o entrambi gli estremi. 
Soluzione. Nel caso della presenza di un solo ostacolo nell'estremo (4) 
il calcolo dell’integrale (30,13) fornisce 
Po V T—üű 
nD Gg — z ' 


La condizione (30,9) determina la lunghezza del tronco occupato dalle disloca- 
zioni: a, — ay = 2BD/py. Dall'altra parte dell'ostacolo, sempre nel suo intorno, 
la concentrazione degli sforzi soddisfa la legge 


~ dg — îi 
oan dt. 


Nel caso di un tronco (di lunghezza 22) delimitato da due ostacoli, assunto 
come origine delle coordinate x il punto centrale del tronco, si ha a seguito della 
(30,12) 


p (2)= 


P e= r (50 +B) . 


$ 31. Equilibrio di una fessura in un mezzo elastico 


Il problema dell’equilibrio di una fessura presenta un carattere 
eminentemente specifico tra i problemi della teoria dell’elasticità. 
Nei termini di questa teoria, una fessura è una cavità che esiste in 
un mezzo elastico in presenza di sforzi interni e che si « richiude », 
quando siano tolti i carichi. La forma e le dimensioni della fessura 
dipendono essenzialmente dagli sforzi che sono operanti. Allora, la 
peculiarità matematica del problema consiste nel fatto che si asse- 
gnano condizioni ai limiti su una superficie a priori non nota e che 
verrà determinata dalla risoluzione del problema 1). 

Consideriamo nel mezzo isotropo una fessura infinitamente lunga 
ed omogenea in una direzione (secondo l’asse delle z), posta in un 
campo di sforzi piano o$ (x, y); in altri termini, si ha a che fare 
con un problema di elasticità piano. Supporremo qui che gli sforzi 
siano simmetrici rispetto al centro della sezione della fessura, dun- 
que, che il profilo della sezione sia simmetrico (fig. 27). Sia 2L 


1) La teoria quantitativa delle fessure qui esposta è dovuta a G. I. Baren- 
blatt (1959). 
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la sua lunghezza, k (x) la sua larghezza, variabile; poiché la fessura 

è simmetrica, k è una funzione pari: k (x) = k (—2). 
Supponiamo che la fessura sia sottile, cioè sia h (x) < L, pertanto: 

si possono ricondurre le condizioni al limite sulla sua superficie al 


segmento corrispondente dell’asse x. In questo senso, la fessura è 
assimilata ad una linea di discontinuità (nel piano z, y) sulla quale 
la componente normale dello spostamento subisce un salto u, = 
= +h/2. i . 

Sostituiamo k (x) con un’altra funzione incognita p (z), definita 
tramite la formula 


L 
n(a)= {p(a)dr,  p(—2)= —p (2). (81,1) 


Da un punto di vista esclusivamente formale, è comodo interpretare 
la funzione p (x) come la densità di dislocazioni rettilinee (secondo. 
l’asse z), distribuite con continuità lungo l’asse x e con vettori di 
Burgers paralleli all'asse y !). Nel $ 27 è stato spiegato come una. 
linea di dislocazione possa essere considerata come il bordo di una 
superficie di discontinuità in cui il vettore u, aggirando il bordo, 
subisce un salto pari a b. Nella rappresentazione (31,1) il salto A 
dello spostamento normale nel punto x è considerato come la somma 
dei vettori di Burgers di tutte le dislocazioni passanti alla destra 
di questo punto (la p (—x) = —p (x) indica che le dislocazioni 
hanno segni opposti dall’una e dall'altra parte di x = 0). , 
Una siffatta rappresentazione permette di scrivere subito l'e- 
spressione degli sforzi normali (Oyy) sull’asse delle x. Questi risul- 
tano composti dagli sforzi o% (x, 0), indotti da carichi esterni, che 
brevemente indichiamo con p (x), e dagli sforzi o% (x) creati dalla 


deformazione prodotta dalla fessura. Considerando questi ultimi 


1) È proprio in relazione a ciò che abbiamo collegato la teoria della fessura 
al cabitolo delle dislocazioni, malgrado che dal punto di vista fisico si tratti 
di fenomeni del tutto differenti. 
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come creati da una distribuzione continua di dislocazioni sul seg- 
mento (—L, L), si ottiene (come nella (30,1)) 


L 
opa) = -D | OE (31,2) 
ŽL 


{per i punti entro il segmento (—L, L) l'integrale deve essere iden- 
tificato con la sua parte principale). Per un mezzo isotropo 


=e n E 
D = z0 o) mnao 


(31,3) 
{vedi problema 3, $ 28). Per quanto riguarda gli sforzi Oxy creati da 
tali dislocazioni in un mezzo isotropo, essi si annullano sull’asse x. 

La condizione al limite sulla superficie libera della fessura, ricon- 
dotta (come sopra detto) al segmento corrispondente dell’asse z, 
comporta l'annullamento degli sforzi normali Oy, = of) + p (2). 
Questa condizione va però precisata in vista della seguente cir- 
costanza. 

Supponiamo (questa ipotesi verrà poi confermata dal risultato 
che se ne deduce) che nel punto di raccordo i due margini della 
fessura si rinsaldino « tangenzialmente », talché in questa regione 
le due superfici si sono ravvicinate, portandosi a distanze molto 
piccole. In queste condizioni si deve tenere conto degli effetti dovuti 
all’azione delle forze di attrazione molecolare tra le superfici, forze 
il cui raggio d’azione si estende, come si sa, su distanze dell'ordine 
ro, grandi rispetto alle distanze atomiche. Queste forze acquistano 
un ruolo preminente in una banda sottile, nei pressi del combacia- 
mento, dove k < r, (indichiamo l’ordine di grandezza della lun- 
ghezza di tale regione con d; questa sarà valutata più avanti). 

Sia G la forza di coesione molecolare riportata all’unità d'area 
della fessura; essa dipende dalla distanza A tra le superfici. Tenendo 
conto di tali forze, la condizione al limite deve scriversi 


oR + p (e) —- G=0. (31,4) 


È naturale supporre che la forma della fessura nelle vicinanze 
della connessura sia determinata dal carattere delle forze di coesione 
e non dipenda dai carichi esterni applicati al corpo. Allora, nel 
determinare la forma della parte principale della fessura a partire 
dalle forze esterne p (x), la quantità G diviene una funzione G (z) 
data, indipendente da p (x) (nell'intervallo d, laddove merita tenerne 
conto) 1). 


1) Nella teoria macroscopica la funzione G (x) sarà rappresentata da una 
‘funzione crescente monotonamente (quando L — x decresce) fino ad un certo 
valore massimo raggiunto all'estremo della fessura. 
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Sostituendo nella (34,4) l’espressione (31,2) di 9, si ottiene 
l'equazione integrale per p (2) 


L 
ai = pa_46 (z) =0(2). (31,5) 


-L 


Poiché gli estremi della fessura sono supposti non fissi, gli sforzi 
in questi punti devono restare finiti. Questo significa che, risolvendo 
l'equazione integrale (31,5), ci troviamo ora nell'ultimo dei casi 
esaminati nel § 30, la cui risposta è data dalla (30,15). In virtú della 
scelta dell'origine delle coordinate (nel mezzo del segmento (—L, L)), 
questa formula si riscrive 


L 
p(a)= Ava ve SE . (31,6) 


La condizione (30,14) fornisce nel presente caso 


(ay 


L 
f p (2) dx —f G (x) dz -0 (34,7) 


VET | VE- 


(utilizzando la simmetria del problema, siamo passati dall’integrale 
esteso a (—L, L) all’integrale sul segmento (0, Z)). Poiché G (2) 
differisce da zero solo nella regione L — x ~ d, nel secondo integrale 
si può porre L? — z? œ 2L (L — zx), e quindi riscrivere 


p(x) da _ M l 
Vra Va 648 


dove con M abbiamo indicato la costante (che dipende dal materiale 
del mezzo): 


C GEE 
n- [Ege DE 


Questa costante può esprimersi a mezzo delle caratteristiche macro- 
scopiche usuali del corpo: moduli di elasticità e tensione superfi- 
ciale a; come vedremo, si ha 


E 
M=V PE. (31,10) 


La (31,8) è l'equazione che determina la lunghezza della fessura 
2L in funzione della distribuzione degli sforzi p (x). Cosî, per una 


fessura tesa da forze f applicate nel mezzo dei suoi lati (p (£) = 
= fô (x)), si ha 


__ P _ Pa—o) 
2L =p (34,11) 


1/2 12--0630 
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Si deve notare che non ogni distribuzione p (x) comporta l'equilibrio 
stabile di fessura. Dalla (31,8), nel caso di sforzi di trazione uniforme 
(p (x) = cost = py), si ottiene 

4M? 40E 
1 2L= rg ao: (31,12) 
Il carattere di questa dipendenza (Z decresce quando pọ aumenta) 
mostra l'instabilità dello stato. Il valore di L definito dalla (31,12) 
corrisponde ad un equilibrio instabile e assegna la lunghezza « cri- 
tica » della fessura: fessure più lunghe crescono spontaneamente, 
fessure più corte « si rinsaldano » (questo risultato è stato ottenuto 
per la prima volta da A. Griffith, 1920). 
-© Passiamo ora allo studio del profilo di una fessura. Per L — 
— x <d il ruolo dominante è giocato nell’integrale (31,6) dalla 
regione dei valori L — Ẹ ~ d. Allora l'integrale può essere sosti- 
tuito dal suo valore limite corrispondente al caso x + L, e si ottiene 


p = cost V L — z, da cui segue 1) 
h (x) = cost (L — 2)? (L — z ~ d). (31,13) 
Si vede che nell'intervallo d, alla connessione, le due labbra della 
fessura si richiudono tangenzialmente, come preannunciato. Il 
valore del coefficiente nella (31,13) dipende dalle proprietà delle 
forze di coesione e non può essere espresso per il tramite dei para- 
metri macroscopici usuali ?). 
Quando ci si allontana dalla connessione, cioè per d & L — 
— x & L, la regione L — Ẹ ~ d, con o (£) = —G (Ẹ)/D, riprende 
il suo ruolo dominante nell’integrale (31,6). Ma oltre alle sostitu- 
zioni L? — r? œ 2L (L — x), L'— E œ 2L (L — È), si può ancora 
sostituire È — z con L — x. Si ha cosí 
M 
PS DVL r’ 
dove M è la stessa costante che appare nelle (31,9), (31,10). Di qui 
consegue: 


h (x) = 2M VI==x (AKL-tKL). (31,14) 
Cosî dunque la parte terminale del profilo è indipendente dalle forze 
applicate (e quindi dalla lunghezza della fessura) in tutta la regione 


1) Per realizzare il passaggio al limite bisogna preliminarmente decom- 
porre l'integrale nella (31,6) nella somma di due integrali di numeratori 
O Di — o (L) e 0 (L); questo secondo integrale non dà contributo nel passaggio 
al limite, 

2) Una stima del coefficiente nella (31,13) conduce al valore cost ~V ald, 
dove a rappresenta le dimensioni atomiche (si è fatto uso delle stime a ~ aE, 
M ~ E V a). La stima della lunghezza d discende dalla condizione k (a) ~ lo 
da cui d ~ r3/a, cioè d > rẹ. Bisogna però dire che le disuguaglianze effettiva- 
mente necessarie per le stime hanno un margine debole, talché non bisogna 
prendere troppo alla lettera la forma a « becco» della parte terminale. 
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L — z & L: per L — z $ dil profilo è determinato dall'espressione 
(31,14) e per L — xz ~ d termina nella forma di punta affilatà 
dell'equazione (31,13) (fig. 28). Altrove, la forma della fessura di- 
pende dalle forze applicate. 


(L-z) % 


Fig. 28 


Cosî, trascurando i dettagli le cui dimensioni sono dell'ordine 
del raggio d'azione delle forze molecolari, la fessura ha un profilo 
regolare che termina con archi di parabola (31,14), e questo profilo 
è completamente determinato a seguito delle forze applicate ‘per 
mezzo dei parametri macroscopici usuali. Ma i « becchi » terminali 
(~d) che appaiono sono di importanza fondamentale, perché è 
grazie alla loro presenza che gli sforzi sono finiti agli estremi della 
fessura. 

Gli sforzi creati dalla fessura nel prolungamento dell'asse x sono 
determinati dalla (31,2). A distanze x — L, per cui d&x — L& 
<L), 

f M 
0,y = pid — VEIL: (31,15) 


La crescita degli sforzi, quando ci si approssima alla connessura, 
continua secondo questa legge fino a distanze z — L ~ d, quindi 
Oyy si annulla in z = L. 

Resta da dedurre la formula (31,10) indicata sopra, che collega 
la costante M alle grandezze macroscopiche usuali. Scriveremo a tal 
fine la condizione di minimo dell’energia libera totale, annullando 
la sua variazione in funzione di L. 

Da una parte, quando la fessura si allunga di ôL, la sua energia 
superficiale, sulle due superfici libere, si incrementa di ÔF sup = 


. ), L’integrale si calcola con facilità direttamente, ma non è neppure necese 
sario fare il conto se si tiene presente il legame tra le funzioni p (z) per z < L 
e af) per x > L, che emerge subito dalle deduzioni fatte nel $ 30. 
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= 2aòL. Nello stesso tempo, l’« allargamento » della connessura fa 
decrescere l'energia elastica Fe di 


+ [ou (Ande, 


dove n (x) è la differenza tra l'apertura delle labbra prima e dopo 
il loro spostamento. Il profilo dell’estremo della fessura non dipende 
dalla sua lunghezza, pertanto si ha. 1 (x) = (x — SL) — h (2). 
Gli sforzi Oyy = 0 per x <L, h (x) = 0 per x > L. Si ottiene dunque 


A L+68L 
ôFa= -4 f 0,y (z)h (e—8L) dz. 
L 


Sostituendovi le (31,14) e (31,15), si ha 


Mm L+6èL TIEL 
=— +òL_x 
ôFe = wD y aL È 
L 
M | Vidi _ M? s, 
$D VSL=y 2r3D ` 


Infine, da èFsup + ôFe = 0 si deduce la relazione M? = 4n?aD 
e quindi la (31,10) 1). 


._ >) Osserviamo che la teoria esposta sotto questa forma compresa la rela- 
zione (31,10) si applica in realtà ai corpi idealmente fragili, per i quali Fela- 
sticità lineare sussiste fino alla rottura (come il vetro, il quarzo fuso). Nei corpi 
dotati di plasticità, al contrario, la formazione di una fessura può essere accom- 
pagnata da una deformazione plastica alle estremità. 


Capitolo V 


CONDUZIONE TERMICA E VISCOSITA NEI 
CORPI SOLIDI 


$ 32. Equazione del calore nei solidi 


Il riscaldamento non uniforme in un mezzo solido non comporta 
la convezione in tale mezzo, come avviene ordinariamente nei 
liquidi. Pertanto, la trasmissione di calore si opera esclusivamente 
per conduzione, e i processi di conduzione nei solidi sono descritti 
da equazioni relativamente più semplici che nei liquidi, dove la 
convezione complica le cose. 

L'equazione del calore in un mezzo solido può essere dedotta 
direttamente dalla legge della conservazione dell'energia, espressa 
nella forma di « equazione di continuità » per la quantità di calore. 
La quantità di calore assorbita nell'unità di tempo, per unità di 


x 


volume del corpo, è uguale a r% , dove S è l'entropia dell'unità 


di volume. Questa grandezza deve essere uguale a — div q, q essen- 
do la densità del flusso di calore. Questo flusso può praticamente 
sempre scriversi nella forma q = —x VT, cioè a dire è proporzionale 
al gradiente della temperatura (x è il coefficiente di termocondu- 
zione). In questo modo 


7 da div (xV7). (32,1) 


In virti della formula (6,4), l'entropia può scriversi nella forma 
S = So (T) + Kaui, 


a essendo il coefficiente di dilatazione termica, e S, l'entropia del 
corpo nello stato non deformato. Supporremo, come avviene ordi- 
nariamente, che le differenze di temperatura nel corpo siano suffi- 
cientemente piccole per poter considerare come costanti grandezze 
quali x, a, ecc. Allora, dopo aver sostituito per S l’espressione sopra 
scritta, l’equazione (32,4) assume la forma 


CA) ĝuii __ 
T=-+@KT Di =%AT. 


È noto dalla termodinamica che Cp—C, = KaT, quindi aKT = 
=(Cp— Cola. Si può scrivere la derivata di S, nella forma 
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S ôS óT x . sa 
doo = rà 2 , dove die è presa per u;; = div u = Q, cioè a volume 
costante, e vale quindi SP. 
Si trova finalmente l’equazione del calore nella forma 
7, Col , 
C+ 4 divu=xA7. (32,2) 


Per avere il sistema di equazioni completo, bisogna associare a questa 
equazione l'equazione che definisce la deformazione del corpo ri- 
scaldato non uniformemente. Questa è l'equazione di equilibrio (7,8) 


2 (1—0) grad div u— (1—20) rot cotu= F200 gr, (32,3) 


L'equazione (32,3) permette, in linea di principio, di determinare la 
deformazione del corpo per una distribuzione arbitrariamente asse- 
gnata della temperatura. Sostituendo l’espressione cosí ottenuta di 
div u nella (32,2), si ottiene l'equazione che determina la distri- 
buzione della temperatura, dove solo T (x, y, 2, t) è la funzione incogni- 
ta. Consideriamo, per esempio, la propagazione del calore in un mez- 
zo solido illimitato dove la distribuzione della temperatura è sot- 
toposta ad una sola condizione: all’infinito essa deve tendere ad 
un valore costante 7, e non c'è deformazione. Allora, in queste cir- 
costanze, l’equazione (32,3) fornisce la seguente relazione tra div u 
e T (cfr. problema 8, $ 7): 


+o 


1 
ENET a(T—T)). 
Sostituendo questa espressione nella (32,2), si ottiene 


(140) Cp--2(1--20) Co ar 
che è l’equazione semplice del calore. 

Un'equazione di questo tipo descrive anche la distribuzione 
della temperatura lungo una sbarra sottile rettilinea, purché almeno 
uno dei suoi estremi non sia fissato. La distribuzione della tempe- 
ratura in ogni sezione trasversale può essere considerata costante, 
quindi 7 è funzione della sola x lungo la sbarra (e del tempo). La 
dilatazione termica di una tale sbarra ha per effetto solo la varia- 
zione della lunghezza, non altera la forma rettilinea e non dà luogo 


a . 2a . . AS . 
a sforzi interni. Cosî, è chiaro che la derivata zi "el equazione 


div u = 


generale (32,1) verrà presa a pressione costante e poiché (F),=2 
la distribuzione della temperatura sarà descritta dall’equazione 
del calore unidimensionale 
or ôT 
Cp da Gs 
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Peraltro, bisogna notare che, con una precisione sufficiente in 
pratica, la distribuzione della temperatura in un corpo solido può 
sempre essere determinata da un'equazione semplice. In effetti, il 
secondo termine del primo membro della (32,2) è una correzione di 
ordine (Cp — Cy)/C, rispetto al primo termine. Ora, la differenza 
Cp — C, ordinariamente è infinitesima, nei corpi solidi, e se ne 
prescinde; l'equazione del calore può sempre scriversi nella forma 


da AT, (82,5) 


dove y% è il coefficiente della temperatura, determinato dal rapporto 
y= 5 del coefficiente x ad un certo calore specifico medio C del- 
l'unità di volume. 


$ 33. Conduzione del calore nei cristalli 


In un corpo anisotropo, la direzione del flusso di calore q non 
deve, in generale, coincidere con quella del gradiente della tem- 
peratura. Cosî, al posto della formula q = —x VT tra q e il gra- 
diente della temperatura si avrà in un cristallo la dipendenza piú 
generale 


ôT 
Ji = — Kik Sap (33,1) 


xip è detto tensore di termoconduzione del cristallo. In virtù di 
questa dipendenza, l'equazione del calore (32,5) avrà anch'essa una 
forma più generale: 

or _ aT 339 
C -gp Thar dx; xk ` (33,2) 

Mostriamo che il tensore x;, è simmetrico: 
Mik = Hki- , o. (33,9) 
Questo discende dal principio di simmetria dei coefficienti cine- 
tici (cfr. V, $ 120). o 
La velocità di crescita dell’entropia totale del corpo grazie ai 


processi irreversibili di termoconduzione è 
i . A 
Stw=— | SRL av = | div av + favtar. 


Trasformato in integrale superficiale, il primo integrale si annul- 
la. Si ha cosí 


Sto= | av av=- { TE aV 


1 ôT 
So=- | ra TW. (33,4) 


184 CAPITOLO V 


In accordo con la definizione generale dei coefficienti cinetici 1), 
si può concludere, in virtú della (33,4), che nel caso presente tali 
sono i coefficienti 7°x,, nelle relazioni 


1 aT 
. — — T2 — — 
di T Hik (7 sa) ` 
Di qui, la simmetria dei coefficienti cinetici giustifica la rela- 
zione (33,3). 
La forma quadratica 
_q Long TA 
di Ori ik Ori ÔER 


deve essere definita positiva, perché tale deve essere la derivata 
(33,4) dell entropia rispetto al tempo. La condizione che una forma 
quadratica sia definita positiva è, come è noto, che i valori prin- 
cipali della matrice dei suoi coefficienti siano positivi. Pertanto, 
tutti i valori principali del tensore x;, sono sempre positivi, come 
risulta anche da semplici considerazioni sulla direzione del flusso 
del calore. 

Il numero delle diverse componenti indipendenti di x;, dipende 
dalla simmetria del cristallo. Poiché x;, è simmetrico, è evidente 
che questo numero è lo stesso di quello degli a;, (tensore di dilata- 
zione termica; cfr. $ 10). 


$ 34. Viscosità dei corpi solidi 


Studiando il movimento nei corpi elastici, abbiamo sin qui 
supposto che il processo di deformazione evolva reversibilmente. Ma 
in realtà il processo è termodinamicamente reversibile solo se la sua 
velocità è infinitamente piccola, in modo tale che istante per istante 
si stabilisca l’equilibrio termodinamico. Ora, un movimento reale 
si svolge con una velocità finita, quindi il corpo non si trova ad ogni 
istante in equilibrio, ed è sede di processi che tendono a ripristinare 
tale stato di equilibrio. La presenza di questi processi produce 
l’irreversibilità del moto, espressa, come si sa, da dissipazione di 
energia meccanica 2), che, alla lunga, si trasforma in calore. 

La dissipazione dell'energia è dovuta a due tipi di processi. 
Primo, la temperatura varia da un punto all’altro del corpo, per- 
tanto in questo si ha un processo irreversibile di termoconduzione. 
Secondo, se nel corpo si effettua un movimento qualsivoglia, questo 
provoca processi irreversibili dovuti al fatto che la velocità del 
movimento è finita; questi processi di dissipazione dell’energia pos- 


1) Utilizziamo qui la definizione nella forma data nel VI, $ 58. 

2) Si intende qui per energia meccanica la somma dell’energia cinetica del 
movimento macroscopico nel corpo elastico e della sua energia potenziale (ela- 
stica) dovuta alla presenza della deformazione. 
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sono chiamarsi, come nel caso dei liquidi, processi di attrito interno 
o di viscosità. 

. Nella maggior parte dei casi la velocità del movimento macrosco- 
pico nei corpi è tanto piccola che la dissipazione dell’energia è 
insignificante. I processi « quasi reversibili » di questo tipo possono 
essere descritti tramite la funzione di dissipazione (cfr. V, $ 126). 

. Precisiamo. Se si ha un sistema meccanico in cui il movimento 
è accompagnato da dissipazione d'energia, il movimento può essere 
descritto dalle equazioni di moto ordinarie, in cui è sufficiente 
aggiungere alle forze che agiscono sul sistema le « forze dissipative » 
o « forze d’attrito », che sono delle funzioni lineari della velocità. 
Queste forze possono essere descritte come derivate rispetto alle 
velocità di una certa funzione quadratica delle stesse velocità, detta 
funzione di dissipazione Y. La « forza d'attrito » fa, corrispondente 
ad una- qualsiasi delle coordinate generalizzate gą del sistema, ha 
allora la forma 


Cki 
fa 777. 
dda 
La funzione di dissipazione è una forma quadratica definita positiva 
delle velocità ga. La relazione scritta equivale alla 


ôf = — x fablas (34,1) 


$Y è la variazione della funzione di dissipazione in una variazione 
infinitesima delle velocità. Si può dimostrare che 2Y dà la dimi- 
nuzione dell’energia meccanica del sistema nell'unità di tempo. 
u E facile generalizzare la relazione (34,1) al caso del movimento 
con attrito in un corpo continuo. Lo stato del sistema è allora deter- 
minato da un insieme continuo di coordinate generalizzate; queste 
coordinate sono il vettore spostamento u assegnato in ogni punto 
del corpo. La relazione (34,1) deve riscriversi in forma integrale 


ô Î Yav = -Í fii dV, (84,2) 


dove fi, è la „componente del vettore f della forza dissipativa agente 
sull'unità di volume del corpo; scriviamo qui la funzione di dissi- 


pazione totale del corpo intero nella forma f Y dV, con Y funzione 


di dissipazione per unità di volume del corpo. 
Troviamo ora la forma generale della funzione di dissipazione ¥ 
per i corpi deformabili. La funzione Y, descrivendo l'attrito interno, 
deve annullarsi se nel corpo. non c'è movimento interno, cioè se 
questo non effettua altro che una rotazione o una traslazione d'as- 
sieme. In altri termini, la funzione di dissipazione deve annullarsi 


LIPFRL. co. 


per u = cost e per u = [Qr]. Questo significa‘ che. la funzione:men 


18--0630 
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deve dipendere dalla velocità stessa, ma dal suo gradiente, e che 
può contenere solo combinazioni di derivate che si annullano in 


corrispondenza a u = [Qr]. Tali sono le somme 


du, dux 
deh tax ? 

cioè le derivate Uir del tensore di deformazione rispetto al tempo 1), 
Ne consegue dunque che la funzione di dissipazione deve essere 


una funzione quadratica delle u;x. La forma più generale di una 
siffatta funzione è 


4 . . 
Y=3 Mirm (34,3) 
Il tensore del quarto ordine nikim può denominarsi tensore di vi- 
scosità. Possiede le evidenti proprietà di simmetria 


NMikim = Mimih = Mrilm = Mikmi (34,4) 


L'espressione (34,3) è esattamente l’analoga dell'espressione 
(10,1) dell’energia libera di un cristallo: il tensore di elasticità è 


sostituito ora da Mixim € Uin da Uir- In questo modo, tutti i risultati 
dedotti nel $ 10 per il tensore %;x:m nei cristalli di differenti sim- 
metrie si trasportano integralmente SU ikim . 

Chiaramente, in un corpo isotropo ninim ha due sole componenti 
indipendenti e Y può scriversi nella forma analoga all’espressione 
(4,3) per l’energia elastica di un corpo isotropo: 


. 4 . 2 * 
Yan (un—5 Sintiu) +% ud , 


dove n e È sono due coefficienti di viscosità. Poiché Y è definita 
positiva, i coefficienti n e È debbono essere positivi. i 

La relazione (34,2) è esattamente la stessa di quella che si aveva 
per l'energia elastica libera: 


ô | Fav = — | FidudY, 


(34,5) 


F, = aa essendo la forza agente sull'unità di volume del corpo. 
Tk 


Di qui, l’espressione della forza dissipativa f; in funzione di Uik 
può scriversi direttamente per analogia con quella di F; in fun- 
zione di u;,. Si ha 


(34,6) 


1) Qui i ragionamenti sono de tutto analoghi a quelli riguardanti un liqui- 
do viscoso nel VI, $ 
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dove il tensore dissipativo degli sforzi è determinato .da, Gti 


(34,7) 


, oY . 
Oik =- = Mikimlimo 
RA i 
Si può dunque tenere conto delle viscosità nelle equazioni del movi- 
mento sostituendo semplicemente il tensore degli sforzi 0; con la 
somma Oik + Oik 
In un corpo isotropo: 


’ . 1 . . . 
Gin = 2M (tin —3 Sinun ) + uusin. (34,8) 


Naturalmente, questa espressione coincide formalmente con 
quella del tensore viscoso degli sforz? in un liquido. 


$ 35. Assorbimento del suono nei corpi solidi 


L'assorbimento del suono nei corpi solidi può essere calcolato 
nello stesso modo come il fattore di assorbimento nel caso dei liquidi 
(cfr. VI, $ 77). Eseguiamo i conti corrispondenti per un corpo iso- 
tropo. La parte dell’energia dissipata a seguito della termocondu- 


zione (E mec) è data dall’integrale 
+ j (VT)? dy. 


Ma in presenza della viscosità, si dissipa ancora nell'unità di volume 
toi di . ; 
del corpo e nell'unità di tempo un'energia uguale a 2Y, in modo che 


la parte totale di È mee dovuta alla viscosità è uguale all integrale 
—2 Í Y ay. Utilizzando la (34,5), si ottiene 


Émeo= —$ | (VTV —2n | (úm —-5 btn)” av —¢ { útav. 


(35,1) 

Per calcolare il gradiente della temperatura, osserviamo che le 

vibrazioni sonore sono, in prima approssimazione, adiabatiche. 

Partendo dall'espressione (6,4) dell'entropia, scriviamo la condi- 
zione d'adiabaticità nella forma 


So (T) + Kaui = So (To), 


dove Te è la temperatura nello stato non deformato. Sviluppando 
la differenza So (7) — So (Ty) in serie di potenze di 7 — Te si 
ha, arrestandosi ai termini lineari, 
So (T)—So (T) =(1— To) pt =F (T— To) 
(la derivata dell’entropia è calcolata per u;; = 0, cioè a volume 
costante). Si ha quindi 
Tak 
T-T,= ae 
13* 
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Utilizzando inoltre le'relazioni 


c i 4 
K=Kwo=%7 Kaa © An 


scriviamo questa espressione nella forma 


4 
T-To= De (d-3d) Uii» (35,2) 
p 

Consideriamo dapprima l’assorbimento delle onde elastiche 
trasversali. La termoconduzione non può dar luogo ad assorbimento 
di onde siffatte (all’approssimazione considerata). In effetti, in 
un'onda trasversale u;; = 0 e in virti della (35,2) da temperatura 
è costante. Supponiamo di fissare come asse x la direzione di pro- 
pagazione dell'onda; allora ux = 0, Uy = Ugy COS (kz — ot), u, = 
= Wo C08 (kz — œt), e le componenti del tensore di deformazione 
= Uoz , 
non nulle sono 


so i I Up 
nay = — H sen (kz— ot), Ux: = — -3 


sen (kz — ot). 


apporti issipazi 'energi ’unità di. volume 
Rapportiamo la dissipazione dell'energia all’uni me 
del corpo: si ottiene per la media (temporale) di questa quantità 
a seguito della (39,1) ene 
Te 4 
E pec = I (Udy + ui), 
. 2et. 
dove si è posto k = œ/c;,. D'altra parte, l'energia media totale del- 
l'onda è uguale al doppio dell'energia cinetica media, cioè E= 
= | u dV; rapportando ugualmente questa quantità all'unità 
di volume, si ha ` i 
i3 — 2 
i) E =s (uy tut). , 
#43 ` < Li 
I i im è defini il rapporto 
"Il fattore di assorbimento del suono è definito come i t 
della dissipazione media dell'energia e del doppio del flusso medio 
d'energia nell’onda; questa quantità definisce la legge di variazione 
dell’ampiezza dell'onda con la distanza, che decresce secondo e î 
Si trova quindi per il fattore di assorbimento delle gnde trasversali 
la seguente espressione: . cea ' 


{Enel = yo oe Shoan (35,3) 
tl Y n ef pet i UA 
da i ” B . —. — 0. 
nlp un'onda longitudinale w,/= i, 00s (kx — Ol), Ugi Ma 
Un calcolo analogo per mezzo delle (35,1):e.(35,2) dà». ie - 


aG 


Ma 
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Rigorosamente, queste formule valgono solo per corpi amorfi 
completamente isotropi, ma per quel che concerne l'ordine di gran- 
dezza, definiscono la legge di assorbimento del suono anche per i 
monocristalli anisotropi. 

L’assorbimento del suono in sostanze policristalline ha le sue 
peculiarità. Se la lunghezza dell’onda sonora À è piccola rispetto alle 
dimensioni a dei diversi cristalliti, il suono è assorbito in ciascuno 
di questi nello stesso modo in cui lo sarebbe in un cristallo grande, 
ed il fattore di assorbimento è proporzionale a @?. 

Ma se A da, le caratteristiche dell’assorbimento variano. Si 
può considerare in una tale onda che ciascun cristallita subisca una 
pressione uniforme. Tuttavia, a seguito dell’anisotropia dei cristal- 
liti e delle condizioni ai limiti sulle loro superfici di contatto, la 
deformazione che ne risulta non è uniforme, ma subisce variazioni 
rilevanti (dell'ordine della deformazione stessa) su una distanza 
uguale alle dimensioni del cristallita, e non su una lunghezza d'onda, 
come è per i corpi omogenei. Le velocità della variazione della defor- 


mazione u; e i gradienti di temperatura che appaiono sono impor- 
tanti per l'assorbimento del suono. Le prime avranno, come in 
precedenza, un ordine di grandezza ordinario. Ma i gradienti di 
temperatura sono anomalmente grandi nei limiti di ogni cristallita. 
Pertanto, l'assorbimento del suono dovuto alla termoconduzione 
sarà grande rispetto a quello proveniente dalla viscosità, e quindi 
basta calcolare il primo. 

Consideriamo due casi limite. Il tempo di livellamento della 
temperatura per termoconduzione su distanze ~a (tempo di rilas- 
samento per termoconduzione) è dell'ordine di a*/y. Supponiamo 


dapprima œ % Z. Questo significa che il tempo di rilassamento è 


piccolo rispetto al periodo delle vibrazioni dell'onda, quindi, in 
ogni cristallita si stabilisce con largo margine l'equilibrio termico; 
abbiamo cosî delle vibrazioni quasi isoterme. 

Siano 7” le differenze di temperatura che si manifestano in un 
cristallita e 7% quelle che si avrebbero in un processo adiabatico. 
La spesa di calore per conduzione (per unità di volume) è 


—divq= AT ~ti., 


La quantità di calore sprigionata nella deformazione è dell'ordine 
di TC ~ @T;C (C è il calore specifico). Uguagliando queste due 
espressioni si ha | 
T ~ T, 22 f 
x? 
La temperatura varia di ~T” su una distanza uguale alle dimensioni 
del cristallita, talché il suo gradiente è —7"/a. Infine si deduce 
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T? (35,2) ponendo u; ~ ku ~ 2u (u è l'ampiezza del vettore 
spostamento): 


, Tapcu 
mete u (35,5) 
(valutando gli ordini di grandezza, naturalmente non distinguiamo 
le differenti velocità del suono c). Calcolando con l'ausilio di questo 
risultato la dissipazione di energia nell'unità di volume 
px LA x {T°\2 
Emo 7 (VI° EAT) 
e dividendo per il flusso d'energia cE ~ cpo?u?, si ottiene il fattore 
di smorzamento cercato 
Ta?pca® 

DO o pero 4 (35,6) 
(C. Zener, 1938). Confrontando questa espressione con l'espressione 
usuale (35,3) e (35,4) si può dire che, nel caso considerato, l’assor- 
bimento del suono da parte di un corpo policristallino avviene come 
se questo avesse una viscosità 


land 


Ta?p?cta? 
GE 
ben superiore alla viscosità reale dei cristalliti costituenti. 
Consideriamo ora il caso opposto, in cui œ > y/a?. In altri ter- 
mini, il tempo di rilassamento sia grande rispetto al periodo di 
oscillazione dell'onda, e le differenze di temperatura che insorgono 
nel corso della deformazione non si livellino affatto in ogni periodo. 
Ma sarebbe sbagliato considerare i gradienti di temperatura che de- 
terminano l'assorbimento del suono dell'ordine di T/a, perché in 
questo modo si viene a tenere conto solo del processo di conduzione 
in ogni cristallita. Ora, lo scambio di calore tra cristalli vicini 
deve ‘giocare un ruolo maggiore nel caso in esame (M. A. Issakoviè, 
1948). Se i cristalliti fossero separati con una barriera impenetra- 
bile ‘al calore, sulla superficie di contatto nascerebbero delle dif- 
ferenzé di temperatura dello stesso ordine 7; delle differenze di 
temperatura entro i limiti di uno stesso cristallita. Ma, in realtà, 
le condizioni di continuità ai limiti esigono la continuità della tem- 
peratura attraverso la superficie di contatto tra cristalliti. Allora, 
in queste condizioni, si hanno « onde di temperatura » che si « pro- 
pagano » a partire dalla frontiera verso l’interno di un cristallita, 
e- si smorzano alla distanza 1) l 


1) Ricordiamo che se un mezzo termoconduttore è limitato dal piano z = 0, 
la cui temperatura eccedente oscilla con la legge T” = 7; eiat, la distribuzione 
della temperatura nel mezzo è descritta dall'« onda di temperatura » 


a praTieri@t 0048 Vox 
‘efr. VI, ‘$ 52). 
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sy. 


Nel caso presente ô < a, cioè il gradiente di temperatura principale 
è dell ordine di T8 e si sviluppa su distanze piccole rispetto alle 
dimensioni generali del cristallita. La parte corrispondente del 
volume del cristallita è —a?8; riportandola al volume totale ~a? 
si trova la dissipazione media di energia 


D 2 (Ta 2 as Te 
Eme "7 h(E) ARTE 


Sostituendo, a T la sua espressione (35,5) e dividendo per cE ~ 
~ cpwo°u° si ottiene il fattore di assorbimento cercato 


Ta? pae 
v~ Vio per op% (35,7) 


che risulta proporzionale alla radice della frequenza ?}). 
Cosî dunque, il fattore di assorbimento del suono in un corpo 
policristallino varia alle frequenze più basse (© « y/a?) come 0%; 


quindi, nell’intervallo 4 <o 2 varia proporzionalmente a V w 


ed infine, per œ > =, il fattore è di nuovo proporzionale a @?. 


Considerazioni analoghe si ripetono per quanto riguarda lo 
smorzamento delle onde trasversali in sbarre e lamine sottili 
(C. Zener, 1938). Se k è lo spessore della sbarra o della lamina, per 
À > h, il gradiente di temperatura è importante nella direzione 
trasversale e lo smorzamento è prodotto principalmente dalla con- 
duzione termica (vedi i problemi di questo paragrafo). Se inoltre 
og x/k”, le vibrazioni potranno essere considerate come isoterme; 
cosî, calcolando, ad esempio, le autofrequenze di vibrazione della 
sbarra o della lamina, bisognerà utilizzare in questo caso i valori 
isotermi dei moduli di elasticità. 


PROBLEMI 


. 14. Determinare il fattore di smorzamento delle autovibrazioni longitudina 
li di una sbarra. 


Soluzione. Il fattore di smorzamento nel tempo è definito 


` |Emec] 
Pal E mec]. 
1° 2 
1) La stessa dipendefizà della frequenza caratterizza anche l'assorbimento 


del suono in un liquide o in un gas, nell'intorno di una parete solida (per esem- 
pio, in un tubo); cfr. VI, $ 77. ai 
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e l'ampiezza delle vibrazioni decresce come Bi. 

In un'onda longitudinale in ogni tronco elementare della sbarra si ha una 
trazione o una compressione semplice; le componenti del tensore di deformazione 
sono 

du, du, 
Ury = Uyy = — Cada 7 
3z ’ xx Yy ad dz | 


Scriveremo u, = Ug cos kz cos wi, dove 
o 


k=—— , 
V Esa/p 
I calcoli, analoghi a quelli del testo, danno per il fattore di smorzamento l’e- 
spressione 
o? (n 3c— 4c7 te} xTp.a? 
= 13 A * (cf— 3) Beh at 808° }. 
Abbiamo introdotto, al posto di Eads Gad, le velocità c; e cp, in virtú delle 
formule (22,4). } 
2. Stesso problema, per vibrazioni longitudinali in una lamina. 
Soluzione. Per onde di vibrazioni parallele alla direzione dell'onda (all’as- 
se z), le componenti non nulle del tensore di deformazione sono 
Qua u —— Ri. Iir, 
dx? zz = 4--Gaq dr 


(cfr. la (13,1)). La velocità di propagazione di queste onde è uguale a 


V Ead 
p (i— oa) * 
Il calcolo fornisce 


p= CJ {a f+ Act — befei te? n Eia A 00} 
2p 13 t ; 


3e 
c3c? (eq — e?) c? (cf —e 9C5 
Per onde con vibrazioni perpendicolari alla direzione di propagazione si ha 
un = 0 e lo smorzamento proviene dalla sola viscosità n. Il fattore di smorza- 
mento per questo caso è sempre fornito dalla formula 


Uxx = 


Lo smorzamento delle vibrazioni di torsione nelle sbarre si ricollega a questi 
casi. 
3. Determinare il fattore di smorzamento delle autovibrazioni trasversali 
di una sbarra (di euena w y/kž, dove h è lo spessore della sbarra). 
Soluzione. Il ruolo fondamentale nello smorzamento spetta alla termocondu- 
zione. Conformemente al $ 47, in ogni elemento di volume della sbarra si ha 
T 


x 
u=) "a= Uyy = — ad E 


(flessione nel piano z, z). Per œ ẹ x/k? le vibrazioni sono adiabatiche; in fles- 
sione debole il raggio di curvatura è R = 1/X”, talché 

uz = (41 — 2050) 1X" 
(si deriva rispetto a z). La temperatura varia più rapidamente trasversalmente 
alla sbarra; cosí (V7)? (TE). Mediante le (35,1) e (95,2) si ha per la dissi- 


i 
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pazione media di energia in tutta la sbarra 
uTa3E3 aS 

=t ly 
TA f X"3dz 


(S è l’area della sezione della sbarra). Si può trovare l'energia totale media 
come il doppio dell'energia potenziale: 


Eaaľy f "dz. 


Si ottiene in definitiva per il fattore di smorzamento 
p= xTaE aas 
181,03, 

4. La stessa cosa per le vibrazioni trasversali di una lamina. 

Soluzione. Secondo la (11,4), in ogni elemento di volume della lamina si ha 
1— 2094 0% 
1— dad ðr? 
(flessione nel piano z, z). Si ottiene la dissipazione d'energia a partire dalle 


ob e (35,2), e l'energia media totale raddoppiando l’espressione (11,6). Il 
attore di smorzamento è 


un=— 


__2xTo3Eaa 1+0ad 2xTa?p (3c? — 4c2)? c? 
B= = ii 
3Ch i— Oad 30543 (C} aa da’ 


5. Determinare la variazione delle autofrequenze delle vibrazioni tra- 
sversali di una sbarra a seguito'della non adiabaticità delle vibrazioni. La sbarra 
ha la forma di una lamina, di spessore 4. La superficie della sbarra è supposta 
protetta contro perdite di calore. 

Soluzione. Sia Taa (x, t) la distribuzione della temperatura nella sbarra 
per vibrazioni adiabatiche, 7 (x, t) la distribuzione effettiva (x è la coordinata 
secondo lo spessore della sbarra; si trascura la variazione della temperatura 
nel piano y, z, in quanto più lenta). Poiché 7 = Tag implica che non vi sia scam- 
bio di calore tra i diversi tronchi della sbarra, è chiaro che l'equazione del calore 
deve avere la forma ; 


ð PT 
pr C Tead =X aT 


Per vibrazioni periodiche, di frequenza œ, le deviazioni Taa = Tad — To 
t= T — T, della temperatura a partire dal valore di equilibrio 7, sono pro- 
porzionali a e‘, e si ha 


(derivazione rispetto ad x). Poiché, dalla (85,2), Taa è proporzionale a u, e le 
componenti u;p (cfr. $ 17) a z, si ha Tag = Az, dove A è una costante che non 
occorre calcolare (non figura nella risposta finale). La soluzione dell'equazione 


io Ù 
T -+ — = Z As, con la condizione al limite vw = 0 per z= 4 35 (la 
superficie della sbarra è isolante), è 


i ____senke ei, w 
mfy E 


k cos k 7 
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SII momento M, degli sforzi interni nella sbarra incurvata (flessione nel 
piano z, z) è costituito da una parte isoterma My iso (momento della flessione 
isoterina) e da una parte risultante dal riscaldamento non uniforme della sbarra. 
Se M p ad è il momento in una flessione adiabatica, nel corso di un processo non 


completamente adiabatico, la parte supplementare del momento diminuisce 
rispetto: a'‘M, ad — My tso nel rapporto 
h/2 h/2 
1+f(0)= | atdz ZTaddZe 
—hy2 -h/2 


Definendo in corrispondenza ad una frequenza arbitraria œ il modulo di Young 
E o come sa di proporzionalità tra M, e Za (efr. la (17,8)) e notando che 


Eaa— papi se 7 tfr. la (6,8); E è il modulo di Young isotermo), si può seri- 
P 
vere 


=E+I1+f(0)] hai 


Il aiie fornisce per f (0) 


24 fkh kh 
o= (rtea). 
Per w + co si ottiene, come ci si aspetta, f = 1, talché E% 
siha f = 0 e E = E. 

Le autofrequenze delle vibrazioni vanno come la radice del modulo di 
Young (cfr. problemi 4, 5, 6, $ 25). Cosî si ha 1 


= Epad, e pero +0, 


o=o [1+1 00 =]. 


dove w, designa i valori delle autofrequenze quando le vibrazioni sono completa- 
mente adiabatiche. Il valore di œ trovato è complesso. Separando la parte reale 
e immaginaria (0 = œ’ + if), si ottiene per l’autofrequenza 


ETa? 
o = = [1 3% 


e per il fattore di smorzamento 


4 shg—sené 
E ch EF cosE 


1 sh 54senÈ 


s BETTE i 
[ È ché+teosî. 


Per grandi valori di E, la frequenza o tende, come deve, a ©, ed il fattore 
di smorzamento verso 


B= 2ETa?% 
3Cp hi phi 


conformemente al risultato del problemai 3. 
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Per piccoli valori di È, corrispondenti a condizioni quasi isoterme, si ha 
i E 
O = 0p (i) log Fi 
e per il fattore di smorzamento 
ps a ET?a3h® 
= 1800X 


$ 36, Liquidi molto viscosi 

Per i liquidi tipici, l'equazione di Navier — Stokes è valida 
fintantoché i periodi del moto sono grandi rispetto ai tempi mole- 
colari. Ma questo non si estende ai liquidi molto viscosi: per questi 
le equazioni usuali dell'idrodinamica diventano inapplicabili già 
quando i periodi dei movimenti sono molto piú grandi. Esistono 
dei liquidi viscosi che si comportano, in lassi di tempo sufficiente- 
mente piccoli (ma grandi rispetto alle durate molecolari), come 
corpi solidi (quali la colofonia, la glicerina). I corpi solidi amorfi, 
quali il vetro, possono essere considerati come casi limite di liquidi 
molto viscosi di questo tipo. 

Le proprietà di questi liquidi possono essere descritte con il 
seguente procedimento (dovuto a Mazwell). In un intervallo. di 
tempo piccolo la loro deformazione è elastica. Terminata la defor- 
mazione, essi conservano degli sforzi di scorrimento, che si smorzano 
nel tempo, in modo tale che, passato un tempo sufficientemente 
lungo, gli sforzi interni nel liquido sono virtualmente spariti. Sia 
t l'ordine di grandezza del tempo di smorzamento degli sforzi (lo 
si denomina a volte tempo maxwelliano di rilassamento). Suppo- 
niamo che il liquido subisca l'azione delle forze esterne periodiche 
di frequenza œ. Se il periodo‘1/% della variazione delle forze è grande 
rispetto a T, cioè œt & 1, il liquido considerato si comporterà come 
un liquido viscoso. ordinario. Nel caso opposto, per frequenze œ 
sufficientemente grandi (quando œt ® 1) il liquido si comporterà 
come un corpo solido amorfo. 

In virtú di queste proprietà « intermedie » dei liquidi conside- 
rati, li si può caratterizzare simultaneamente con il coefficiente 


- di viscosità n e con un certo « modulo di scorrimento » p. E facile 


dedurre una relazione tra gli ordini di grandezza di n, p e del tempo 
di rilassamento qt. Sotto l’azione di forze periodiche di frequenza 
sufficientemente piccola, quando il liquido si comporta come liquido 
ordinario, il tensore degli sforzi è determinato dall’ prprossione 
usuale per gli sforzi viscosi in un liquido, cioè . 


Oik = 20; = —2iNOU ih. 


Nell’altro caso limite, di grandi frequenze, il liquido si comporta 
come un solido, e gli sforzi interni devono essere determinati dalle 
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formule della teoria dell’elasticità, cioè dip = 2uu;x (si tratta sem- 
pre di « deformazioni di scorrimento puro », talché si suppone u;; = 
= 0, o = 0). Per frequenze œw ~ 4/7 gli sforzi definiti da queste 
due espressioni debbono coincidere per quanto concerne l'ordine 
di grandezza. Si ha cosí E~ E, quindi 

N ~ Tu (36,1) 
che è la relazione cercata, 

Deduciamo infine l’equazione del movimento che descrive 
qualitativamente il comportamento dei fluidi considerati. A tal 
fine, partiremo dall’ipotesi più semplice sulla legge di smorza- 
mento degli sforzi interni (dopo l’arresto del moto), perciò suppor- 
remo questo decadimento come esponenziale, cioè in formule 


D'altra parte, in un corpo solido si avrebbe O; = 2pu;x e di con- 
seguenza 


doi _ duik 
di = Ma 
È facile vedere che l'equazione 
do 1 du 
Seaton Sa 809) 


conduce a risultati giusti nei due casi limite di movimenti lenti 
e rapidi, e può quindi servire come equazione « d'interpolazione » 
per i casi intermedi. 

Cosî, per un moto periodico, quando u;, € 0;, dipendono dal 
tempo per il tramite del fattore e-ie, dalla (36,2) segue: 


; i i 
— 100;h ta va = — Zip, 


da cui 


È u 
i Mik. 
OT (36,3) 


Per œt > 1 questa formula dà Gip = Zuti, cioè l’espressione 
usuale per i corpi solidi, e per ot € í 


Oik = —2iutou, = DMT 


Cin = 


che è l’espressione usuale per un liquido di viscosità ur. 


, 
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